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ABSTRACT: 

The invention relates to a link chain drive in which 

variations in speed in 

the movement of the link chain (G) due to the polygon 
effect are compensated 

for by rotating the drive chain sprocket (A) with 
non-uniform rotational speed. 

According to a first embodiment of the invention, the 
non-uniform rotational 

speed is effected as to alter the effective length of the 
load side of a 

traction means (Z) of the drive by means of a lever (22), 
which senses a cam 
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disc (25) that is synchronously rotated therewith. 
According to an alternative 

embodiment of the invention, the stator of a motor, whose 
rotor drives the 

drive chain sprocket, is displaced by a sensing mechanism 
in a manner that is 

synchronous to the rotation of the drive chain sprocket. 
The invention also 

relates to a link chain guide that reduces the entry shock 
of the link chain 

before its entry into the drive chain sprocket by 
supporting the link chain 

when it is moving. Lastly, the invention relates to an 
intermediate drive for 

engaging in the stretched link chain whose shaft is mounted 
on a pivotal 

support in a manner that enables it to be parallelly 
displaced. 
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BASIC-ABSTRACT: 

NOVELTY - A chain drive is used in association with a roller chain, 
ladder chain, saw chain or other special chain, and is applied as a 
kinematic and/or torque drive unit between two or more shafts. To 
exclude the polygon effect within the drive zone, the chain is guided 
by cams from outside the drive. The geometric shape of the cam 
maintains the kinematic precision and uniformity of speed of both 
chain and drive shaft. 

USE - Multi-purpose chain drive system. 

ADVANTAGE - The chain drive is devoid of mechanical losses caused by 
polygon forces at high speeds. The chain has an extended service life 
and is suitable for a wider range of applications. 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - The drawing shows an axial schematic 
representation of a roller chain guide from the inner side of the 
drive zone . 
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ABSTRACTED-PUB-NO: WO2003036129A 
BASIC-ABSTRACT: 

NOVELTY - Link chain drive comprises a drive chain sprocket 
(A) for a link 

chain (G) , and a drive system driving with non-uniform 
rotation the drive chain 

sprocket to compensate for variations in speed of the link 
chain. The drive 

system consists of two wheels coupled together by an 
endless flexible tension 

device (Z) , and a moving tension element (20) which acts on 

the load strand of 

the tension device to change the effective length of the 
load strand. 

DETAILED DESCRIPTION - INDEPENDENT CLAIMS are also included 
for alternative 

link chain drives, and for link chain guides. 

USE - For an intermediate drive for engaging in a stretched 
link chain. 

ADVANTAGE - The polygon effect, chain wear and noise 
production are minimized. 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - The drawing shows a schematic 
view of a link chain 

drive with alteration of the load strand of a tension 
device . 

tension element 20 

drive chain sprocket A >^ 
link chain G 
tension device Z 
CHOSEN-DRAWING: Dwg.2/36 

TITLE-TERMS: LINK CHAIN DRIVE INTERMEDIATE DRIVE ENGAGE 
STRETCH LINK CHAIN 
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(57) Abstract: The invention relates to a link chain drive in which variations in speed in the movement of ^e link chain (G) due to the 
polygon effect are compensated for by rotating Ae drive chain sprocket (A) with non-mnform rotational speed. According to a first 
embodiment of the invention, the non-uniform rotational speed is effected as to alter the effective length of the load side of a traction 
means (Z) of the drive by means of a lever (22), which senses a cam disc (25) that is synchronously rotated therewith. According 
to an alternative embodiment of the imrention, the stator of a motor, whose rotor drives the drive chain sprocket, is displaced by 
a sensing mechanism in a manner that is synchronous to the rotation of the drive chain sprocket The invention also relates to a 
link chain guide that reduces the entry shock of the link chain before its enliy into the drive chain sprock^ by supporting the link 
chain when it is moving. Lastly, the invention relates to an intermediate drive for engaging in the stretched link chain whose shaft is 
mounted on a pivotal support in a manner that enables it to be paraUelly displaced. 
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SE, SK, TR), OAPI-Patent (BF, BJ, CF, CG. CI, CM. GA, Tast ErldOrung der Zweibuchstaben-Codes und der anderen 
GN, GQ. GW, ML, MR, NE, SN, TD, TG). Abkurzungen wird ca4 die ErklOrungen CGuidance Notes on 

Codes and Abbreviations 7 am Anfangjeder reguldren Ausgabe 
VertffentUcht: derPCT^azeUe verwiesen. 

— mit intemationalem Recherchenbericht 

— vor Ablauf der fir Anderungen der Anspruche geltenden 
Frist; Verdffentiichung wird wiederhoii, fidls Anderungien 
eintreffen 



(57) Zusammenfassang: Die Erfindung betriSt einen Geleaikkettenantrieb, bei dem doich Drehung des Antriebskettenrades (A) 
mit ongleichfdnniger Drehzahl aufgrund des Polygoneffektes entstehende Geschwindigkeitsschwankungen in der Bewegung der 
Gelenkkette (G) kompensieit weiden. Die ongleichfBniiige Diehzahl wild gemaB einer ersten Ausgestaltung der Eifindong dadurch 
eraeugt, dass die effekdve L&ige des Lasttrams eines Zogmittds (Z) des Antriebs liber einen Hebd (22) verindect wird, welcher eine 
synchron mitgedrehte Kurvenscheibe (25) abtast^. Bei einer altemativen Ausgestaltung der Erfindung wixd der Stator dnes Motois, 
dessen Rotor das Antriebskettenrad antieibt, Qber einen Abtastmechanisrous synchron zur Drehung des Antriebskettenrades bewegt 
Des Weiteren enthait die Erfindung eine Gelenkkettenf&hnmg, welche durch eine bewegliche UnterstUtzung der Gelenkkette vor 
ihiem Einlauf in das Amriebskettenrad den EinlaufstoB ledoziert SchlieBlich betrifit die Erfindung einen Zwischenantrieb fUr den 
Eiqgriff in eine gestreckte Gelenkkette, dessen WeUe parallel yerschiebd)eweglich an einem schwenkbaren TiSger gelagert isL 
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Gelenkkettenantrieb 

Ti^fihnisches Gebiet 

Die Erfindung betriffl einen Gelenkkettenantrieb, insbesondere als Zwischenantrieb fOr eine 
gestreckle Gelenkkette, enthaltend ein Antriebskettenrad fOr eine Gelenkkette. Femer betriffl sie ein 
Verfahren fOr den Antrieb einer Gelenkkette bzw. des Antriebskettenrades einer Gelenkkette. 
insbesondere fQr den Zwischenantrieb einer gestreckten Gelenkkette. Des Weiteren betriffl die 
Erfindung eine GelenkkettenfQhrung sowie ein Verfahren zur FQhmng einer urn ein Umlenkrad 
umlaufenden Gelenkkette. 
5^nd derTechnik 

Gelenkketlen werden als flexible Zugmittel zur Obertragung von Kraflen eingesetzt Sie bestehen 
aus starren und im Wesentlichen untereinander Identischen Ketlengliedem. wetehe sukzessive in 
Gelenkdrehpunkten miteinander gekoppelt sind. Der Abstand zwischen zwei benachbarten 
Gelenken wlrd dabei als Tellung der Gelenkkette bezeichnet Gelenkketten werden in der Regel 
geschtossen hergestelK und dann endlos umlaufend um mindestens zwei Kettenrader gefQhrt Die 
Gelenkkette wirkt dabei als Antriebskette zur Obertragung mechanischer Leistung von einer Welle 
auf die andere. wenn eines der bekJen Rdder angetrieben und eine mechanische Leistung vermage 
der Gelenkkette auf das andere Rad Qberttagen wird. Eine weltere haufig anzutreflende Anwendung 
von Gelenkketten besteht darin, dass von der Kette beziehungsweise von zwei oder mehreren 
parallel vertaufenden Gelenkketten ein Fordergut (Rohmaterial, Bauteile etc.) Qber eine bestimmte 
Strecke gefOrdert wird. Derartige Gelenkketten werden als FOrdericetten bezeichnet 
Der Antrieb von Gelenkketten erfolgt in den meisten Fallen durch rotierende Antriebskettenrader mit 
radial abstehenden Fortsatzen oder Zahnen, die in die Gelenkkette elngreifBn und eine Zugkrafl auf 
die Kettenglieder ausOben. Die Kette kann dabei das Antriebskettenrad sowohl umschlingen. das 
heiBt am Antriebskettenrad eine Richtungsumkehr von typischenweise 90** bis 180** erfahren. als 
auch gestreckt am Antriebskettenrad vorbeilaufen, so dass Letzleres nur enttang einer kurzen 
Wegstrecke in die Gelenkkette eIngreifL Bei dem letzlgenannten Zwischenantrieb einer gestreckten 
Kette kommt es durch die Abweichung des Antriebskettenrades von der idealen Kreisfomr) zu einer 
Relativbewegung zwischen der Gelenkkette und dem gerade kraftobertragend hierein eingreifenden 
Zahn. was aufgmnd der dabei wiricsamen ZugkrSfte zu einem hohen VerschleiB fDhrt 
Figur 1 zeigt elnen Gelenkkettenantrieb fQr eine Gelenkkette G. Die aus einzelnen Kettengliedem K 
bestehende Gelenkkette G ist dabei nur teilweise in dem Berelch dargestellt, in dem sie um das 
Antriebskettenrad A herumlaufl Da Gelenkketten anders als etwa flexible Anbiebsriemen aus 
starren Kettengliedem K bestehen, entspricht das Antriebskettenrad A funktional einem Polygon, 
wobei die Serteniange des Polygons gleich der Teilung der Gelenkkette G isL Wenn das Antriebs- 
kettenrad A mil glefchfOmniger Drehzahl von einem Motor M Qber ein Zugmittel Z wie etwa einen 
Zahnriemen oder eine weitere Gelenkkette angetrieben wird. verursacht dies in der Gelenkkette G 
eine ungleichfOmiige Bewegung. welche unter dem Stichwort "PolygoneffekT bekannt ist Des 
Weiteren vemrsacht jedes Auflreffen eines Gelenkdrehpunktes P zwischen zwei Kettengliedem K 
auf das Antriebskettenrad A einen kurzen StoBimpuIs in der Kette, welcher slch belastend auf die 

bestAtigungskopie 
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Kette auswirlcL Durch eine Weine Teilung der Gelenkkette G kann der Polygoneffekt zwar gering 
gehaiten werden. jedoch ist eine solche kleine Teilung gerade be! langen Fdrderketten sehr 
kostenaufwendig. Durch die unglerchfdrmige Geschwindigkeit d^ Gelenkkette G entstehen hierin 
stark belastende periodische Beschleunigungen, welche sich auch auf ein gefOrdertes Gut ungOnstig 
auswirfcen kOnnen. 

Es ist daher im Stand der Technik vorgeschlagen worden, das Antriel)skettenrad A mit einer 
perrodisch ungleichfonnigen Drehzahl an2utreit)en, welche gerade so gewahlt ist, dass die durch die 
polygonale Form des Antriel)skettenrades A entstehenden Geschwindigkeflsschwankungen bei der ^ 
Bewegung der Gelenkkette 6 ausgegllchen werden. Zur Erzeugung der ungleichf&nn^en Drehzahl 
kann zum Beispiel ein Asynchronmotor mit entsprechend variierten Frequenzen angesteuert bzw. 
versorgt werten (vgl. DE 30 1 8 357 C2). Gemaa einem anderen. In Figur 1 angedeuteten Vorschlag 
wird das mit dem Antriebsmotor M unmittelbar gekoppelte Rad R1 mit einer speziellen Umfiangsfbnm 
ausgebildet, welche quasi einen den Polygoneffekt kompensierenden Antrieb des Antriebsketten- 
rades A erzeugt (vgl. DE 30 31 130 C2. DD 247 731 A1). Nachteillg bei dieser LOsung ist jedoch, 
dass in den Knickberefchen des kurvenfdmiigen Rades R1 eine hohe Flachenpressung und damit 
ein hoher VerschlelB auflritt. Femer ist die Herstellung eines solchen Rades mit einer typlscherweise 
polygonalen Umfiangsfbrm und mit darin eingeart)eiteten Zahnen sehr aufwendig und daher sehr 
teuer. 

Des Weiteren ist aus der DE 199 36 742 A1 ein Antrieb bekannt. welcher zwel zusammenwiricende . 

UnmndrSder zur Erzeugung einer ungleichf6nnigen Drehzahl enthalt Auch ein soteher Antrieb ist 

jedoch verhattnismadig aufwendig und teuer in der Realisiemng. 

Um den oben genannten Problemen eines Zwischenantriebes zu begegnen wind in der 

DE 199 46 921 A1 ein Antriebskettenrad vorgeschlagen. bei welchem die Zahne schwenkbeweglich 

um eine jeweilige individuelle Drehachse am Antriebsrad angebracht sind, wobei femer jeder Zahn 

eine Abtastrolle aufweist welche an einer ortsfesten Kurvenscheibe entlang f3hrt Bei einer Drehung : 

des Antriebsrades fDhiBn die Zdhne somit eine dieser Drehung Qberiagerte Schwenkbewegung aus. 

welche bei entsprechender Fomngebung der Kurvenscheibe dazu ausgenutzt werden kann, den 

Polygoneffekt zu reduzieren. Es kommt jedoch weiterhin zu einem VerschleiB der Gelenkkette sowie 

der zahne durch die Relativbewegung zwischen ihr und den Zahnen. 

Aufdabe und LOsung 

Vor diesem Hintergmnd war es Au^abe der voriiegenden Erfindung, einen verbesserten 
Getenkkettenantrieb bereltzustellen, welcher den Polygoneffekt, den KettenverschleiB sowie die 
Gerauschentwicklung minimiert 

Diese Au^abe wird durch Gelenkkettenantriebe. Gelenkkettenfohrungen sowie Verfahren mit den 
Merkmalen der unabhanglgen AnsprOche gelCst Vorteilhafle Ausgestaltungen sind iri den 
UnteransprOchen enttialten. Die Gegenstande der verschledenen AnsprOche kOnnen bellebig 
mitelnander kombiniert werden. 

1.1. Der einem ersten Aspekt der Erfindung zugrundeliegende Getenkkettenantrieb enttiait ein 
Antriebskettenrad fDr eine Gelenkkette sowie ein Antriebssystem. welches das Antriebskettenrad 
zum Ausglefch von Geschwindigkeitsschwankungen der Gelenkkette mit ungleichfOrmiger Drehzahl 
antieiben kann. Unter einem "Antriebssystem" soil dabei hier und im Folgenden in einem weiten 
Sinne jedes System verstanden werden, welches Krafle bzw. Drehmomente an das 
Antriebskettenrad abgeben kann. Dies umfasst insbesondere Antriebssysteme im engeren Sinne, 
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bei welchen die genannten Krafte bzw. Drehmomente aktiv eizeugt werden. z.B. mit einem 
Elektromotor. Bngeschlossen sind jedoch auch "passive" Antriebssysteine, bei denen die genannten 
Kiafte brw. Drehmomente Tragheltssystemen wie z.B. einer rollerenden Schwungmasse 
enlnommen werden. GemSB einer ersten AusfQhrungsfbmi ist der Gelenklcettenantrieb dadutch 
geltennzeichnet. dass das Antriebssystem die folgenden Elemente enthilt 

zwei Rader, welche Qber ein endlos umlaufendes flexibles Zugmittel gel<oppelt sind. so 
dass die Drehung des einen Rades Qber das Zugmittel auf das andere Rad Qbertragen 
werden Icann; 

ein bewegliches Spannelement wie zum Beispiel eine Spannrolle, welches duroh 
Bnwfrkung auf den Lasttrum des Zugmittete die effiektive lange des Lasttrums andert; 
der Lasttrum des Zugmittels ist definitionsgemaB derjenige Absciinitt des flexiblen 
Zugmittels, oberwetetien die Kraft vom treibenden Rad zum angetriebenen Rad 
Qbertragen wlrd. Die genannte Langenanderung erfolgt voizugsweise periodisch und 
synchron zur Drehung des AntriebskettKirades von Zahn zu Zahn. 
Bei dem eriauterten Geienkkettenantrieb kann in konslrukBv einfacher. zuverlassiger und 
kostengOnsUger Weise die KraftQbertragung zwischen einem Antriebsmotor Oder dengletehen (z.B. 
einer Schwungmasse) und dem Antriebskettenrad der Getenkketle Ober zwei herkOmmliche (runde) 
Rader und ein hierOber gefDhrtes Zugmittel (z.B. Riemen, Antriebsketle) erfblgen. Die gewirtlnschte 
UngleichfOnnigkeit der Qbertragenen Drehzahl wlrd in diesen Antriebsmedianismus vemiOge des 
Spannelementes eingefDhrt. welches direkt oder indirekl auf den Lasttrum einwirkt und diesen 
veischieden weit auslenkt, um seine effektive Lange und damlt den Phasenwinkel zwischen den 
belden Radem des Zugmittels zu verSndem. Da das Spannelement selbst keine Drehmomente 
Qbertragt, unterliegt es nur einem geringen VerschleiB. 

GemaB einer Weiterblldung der Erfindung enthalt das Antriebssystem einen Abtastmechanlsmus, 
weteher mit dem Spannelement zusammenwirkend gekoppelt Ist und welcher ein mit dem Antriebs- 
ketlenrad zusammenwirkend gekoppettes Kurvenelement abtastet Die Steuerung des 
Spannelementes kann somit Ober das Abtasten eines mit dem Antriebskettenrad gekoppelten und 
daher mit diesem synchron sich bewegenden Kurvenelementes erfblgen. Letzteres ist 
kostengnnstiger herzustellen als ein unrundes Zahnrad, wie es aus dem Stand der Technik (Rgur 1) 
bekannt isL Zwei Bewegungen sollen hierbel und im Folgenden "synchron" genannt werden, wenn 
sie maricante Bewegungszustande glefchzeltig oder mit einem konstanten Zeitversatz durchlaufen. 
Insbesondere werden zwei periodische Bewegungen synchron genannt. deren Frequenrvertiaitnis 
rattonai (ein Verhattnis zweier ganzerZahlen) ist 

GemaB einer Weitertjildung der vorstehend genannten AusfQhrungsfbmi enthalt der 
Antriebsmechanismus einen schwenkbeweglichen Hebd. an dessen einem Aim das Spannelement 
und an dessen anderem Anfn eine Abtastrolie angeordnet ist, wobei die Abtastrolle mit dem 
Kun/enelement in Kontakt steht Die Abtastrolle bewegt sich somit bei einer Bewegung des 
Kurvenelementes entlang der in der Fomn des Kurvenelementes niedergelegten Bahn. was zu 
entsprechenden Schwenkbewegungen des Hebels und damil des Spannelementes fQhit 
Femer kann ein auf den jeweillgen Lasttrum und ein auf den jewefl^en Leertrum (kraftefreier 
Abschnitt) des Zugmittels einwiritendes Spannelement vorhanden sein. wobei beide Spannelemente 
mit dem Abtastmechanlsmus gekoppelt sind. Weteher Tell eines Zugmittels Lasttrum und welcher 
Leertrum ist. richtet sich nach der Drehrichtung des Zugmittels. Bei Anwendungen. bei denen die 
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Gelenkkette in beiden Richtungen bewegt werden soil (zum Beispiel zum Hin- und ZurOck Ferdem 
von TransportgOtem) nimmt daher ein bestimmter Abschnitt des Zugmlttels abwechseind die 
Funktionen des Lasttrums und des Leertrums an. Urn in einem sotehen Anwendungsfall eine 
gewonschte ungleichfOrmige Drehzahl des Antriebskettenrades gewahrleisten zu konnen. werden 
gernaa dem obigen Vorschlag zwei Spannelemente vorgesehen. so dass bei jeder Drehrichtung der 
Gelenkkette eines von itinen auf den jeweiligen Lasttrum des Zugmlttels einwirken kann. 
Vorzugsweise enthSIt bei der letzten Ausgestaltung des Gelenkkettenantriebs der 
Abtastmechanismus zwel Abtastrollen, von denen je nach Drehrichtung des Antriebskettenrades der 
Getenkkette eIne Abtastrolle mit dem Kuivenelement in Konlakt stehL Den zwei verschiedenen 
Spannetementen sind somit auch zwei verschiedene Abtestrolten zugeordnet, so dass jede 
Abtastrolle mit der zu ihr passenden Abtastung bewegt werden kann. 

Die Einwirkung des Spannelementes auf den Lasttrum kann weiteihin daduich etzielt werden, dass 
das Spannelement als eIne Unrundrolle mil einer ortsJesten Drehachse ausgebildet ist, welche 
zwecks Arrtrieb mit dem Zugmittel und/oder mit dem Antriebskettenrad zusammenwirkend gekoppelt 
isL Bei ihrer Drehung tenktdle Unrundrolte den Lasttrum entsprechend ihrer Form verschieden weit 
aus, was zur gewQnschten Anderung seiner effektiven LSnge fQhrt Vorzugsweise ist die Unrundrolle 
foirnschlQssig mit dem Zugmittel gekoppelt. zum Beispiel durch Ausbildung als ein in das Zugmltlel 
eingreHendes Zahnrad. so dass ihre synchrone Drehung unmitlelbar vom Zugmittel selbst 
sichergestellt wird. 

Vortellhafterweise sind zwei derartige als Unrundrolte ausgebildete Spannelemente vortianden. von 
denen eines auf den jeweiligen Lasttrum und das andere auf den jeweiligen Leertrum des Zugmittels 
einwirtcL Bei einer sdchen Ausgestaltung Ist gewahrieistet, dass ba jeder Drehrichtung der 
Gelenkkette die erwQnschte Einwirkung auf den jeweiligen Lasttrum des Zugmittels zur Erzeugung 
einer ungleichformigen Drehzahl erfblgt 

1.2. Dte Erfindung betrifft femer eine zweite AusfQhrungsform eines Gelenkkettenantriebs enthaltend 
ein Antriebskettenrad fOr eine Gelenkkette sowie ein Antriebssystem (Im oben eriauterten wetten 
Sinne), welches das Antriebskettenrad zum Ausglefch von Geschwindigkeitsschwankungen der 
Gelenkkette mit ungleichfSmiiger Drehzahl antrelben kann. Das Antriebssystem enthait dabei zwei 
Rader, wetehe Dber ein endlos umlaufendes flexiWes Zugmittel gekoppelt sind. Der 
Gelenkkettenantrieb ist gemaU einer ersten Variante dadurch gekennzelchnet, dass dte Achse von 
einem der beWen Rader exzentrisch gelagert Ist GemaB einer zweiten Variante ist der 
Gelenkkettenantrieb dadurch gekennzelchnet, dass die Achse von einem der beiden Rader 
beweglich gelagert und mit einem Auslenkmechanismus vert)unden isL 

Die exzentrische Lagerung des Rades verursacht eine periodische Langenandemng des Lasttrums 
und hierdurch eine unglek5hf6rmige Drehzahl des Antriebskettenrades, wetehe den Polygoneffekt 
leduztert. wenn die Vertiaitnisse so eingerichtet sind, dass eine Umdrehung des exzentrischen 
Rades das Antriebskettenrad gerade um einen Zahn weitenJreht 

Dufch die bewegliche Lagerung des Rades und seine Austenkung Qber den Auslenkmechanismus 
kann bei der zweiten Variante eine ungleichfemnige Drehzahl am Antriebskettenrad eizeugt werden. 
welche in gewOnschter-Welse den Polygoneffekt kompensiert Der Auslenkmechanismus fOr dte 
Drehachse des bewegten Rades kann dabei ahnlich ausgestaltet sein wie die oben eriauterten 
Auslenkmechanlsmen fOrdie Spannrolte des Lasttmms. insbesondere kann das Rad zusammen mit 
dem Antriebsmotor (Oder einer Schwungmasse) schwenkbevtieglfch gelagert sein und Ober einen 
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Schwenkmechanismus ausgelenklwerden. Ebenso kann jedoch auch eine lineare Auslenkung des 
Rades voigesehen werden. Vorzugsweise erfblgt die Auslenkung des Rades so, dass sich der 
Abstand zwischen den beiden dutch das Zugmittel gekoppelten Radem verandert, das Zugmlttel 
also geslreckt werden kann. 

1.3. GemaU einerdritten AusfDhningsfomi des zugwnde liegenden Gelenkketlenantriebs mit einem 
Antriebskettenrad for eine Gelenkkette und einem Antriebssystem ungleichfOrmiger Drehzahl enthait 
das Antriebssystem die fblgenden Elemente: 

einen Motor, insbesondere einen Elektromotor (Getriebemotor). dessen Rotor (in 

Drehung versetrles Bauteil) mit dem Antriebskettenrad gekoppelt ist und dessen Stator 

(an der Drehung nfcht teilnehmendes BauteiO beweglich ist 

einen Mechanismus zur Bewegung des Stators ^chron zur Drehung des 

Antriebskettenrades. 

Der genannte Mechanismus enthait dab^ vorzugsweise ein mit dem Antriebskettenrad 
zusammenwirkend gekoppeites Kuivenelement, welches von einem Ablaslelement abgeiastet wfrd. 
wobei die eizeugte Relativbewegung zwischen dem Kuivenelement und dem Abtastelementauf den 
Stator des Motors Qbertiagen wird. 

Aus dem Stand der Technik ist es bekannt. das Antriebskettenrad eines Geienkkettenantriebs mit 
einem Motor wie zum Beispiel einem Hektromotor anzutreiben. dessen Rotor auf der Weile des 
Antriebskettenrades sitzt beziehungswelse hiemnit zusammenwirkend gekoppelt ist (z.B. Qber 
ineinandergreifende ahnrader) und dessen Stator sich an einer sogenannten DrehmomentstQtze 
abstOtzt, urn sfch bei einer Aktivitat des Motors nicht mitzudrehen. Der Stator vi/iid haufig in seinen 
Obrigen Frelheitsgraden nicht fixiert. damit er sich bei Ungenauigkeiten und Schwankungen im 
Antrieb ausgl^end bewegen kann. Bei dem erfindungsgemaBen Getenkkettenantrieb wrd 
nunmehr (vorzugsweise Qber einen Abtastmechanismus) der Stator derart bewegt. dass seine dem 
Rotor Oberlagerte Bewegung am Antriebskettenrad die gewQnschte ungieichf&miige Drehzahl 
eizeugt, welche Geschwindigkeitsschwankungen der Gelenkkette ausgleicht Auch dieser 
Mechanismus lasst sich sehr dnfiewh und damIt kostengQnsMg und stOrungssicher realisieren, da 
ledlglich ein mit dem Antriebskettenrad gekoppeHes Kun«nelement abgetastet und die Abtastung 
auf den Stator Obertragen werden muss. 

Vorzugsweise fet das Kurveneiement mit dem Stator des Motors drehbewegiich vertiunden. und es 
fahrt an mindestens einem ortsfesten Abtastelement entlang. Das bei einer Drehung des Antriebs- 
kettenrades bewegte Kun/enelement hebt und senkt den Stator somit entsprechend seiner mit dem 
Abtastelement in Verialndung stehenden Kurvenfbrm. Selbstverstandlidi ware esauch mOglich. das 
Kurveneiement mit einer ortsfesten Drehachse zu befestigen und das Abtastelement fest mit dem 
Stator zu vertjinden. Eine derartige Anordnung wQrde kinematisch dasselbe Ergebnis liefem. 
GemaB einer Weitert)ildung des Geienkkettenantriebs enthait dieser zwei Abtastelemente und/oder 
zwei Kurvenelemente, wobei je nach Drehrichtung des Antriebskettenrades der Gelenkkette eines 
der genannten Elemente (Abtastelement oder Kun/enelement) wiri<sam ist Wie oben bereits 
eriautert wurde. gibt es Anwendungen, bei denen die Gelenkkette wahlweise in beiden Richtungen 
anzutreiben ist Einem solchen Fall tragt die geschiiderteWeHerentwteklung Rechnung, dajeder 
Bewegungsrichtung ein elgenes Ablaslelement beztehungsweise ein eigenes Kuweneiement zur 
Erzeugung der gewOnschlen KompensaBonsbewegung des Stators zugeordnel ist 
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GemaB einer bevorzugten Ausgestaltung des Gelenkkettenantriebs der dritten AusfOhmngsfbrm ist 
das Kurvenelement auf der Welle des Antriebskettenrades angeordnet und das Abtastelement am 
Arm eines mit dem Stator verbundenen Hebels. Die Anordnung des Kurvenelementes auf der Welle 
des Antriebskettenrades stellt in besonders einfacher Weise die synchrone Drehung zwischen dem 
Antriebskettenrad und dem Kurvenelement sicher. Die Bewegung des Kun/enelementes witd dabei 
von dem Abtastelement abgetastet, welches seine Bewegung Qber den Hebel in der gewOnschten 
Welse auf den Stator QbertrSgt 

11.1 . GemaS einem zweiten Aspekt betrifft die Erfindung elnen Gelenkketlenantrieb. bei dem es sfch 
insbesondere um einen awschenantrieb fQr eine gestreckte Gelenkkette handein kann, enltialtend 
ein Antriebsrad mit einer Welle und mit radial abstehenden Zahnen, welche kraftobertragend In die 
Gelenkkette eingtBifen. sowie ein Antriebssystem, das mit der Welle gekoppelt ist, um das 
Antriebsrad aktiv in Rotation versetran zu kOnnen. Der Gelenkkeltenantrieb ist dadurch 
gekennzefchnet, dass die Welle - und damit auch das Antriebsrad - rSumlfch parallel 
verschlebebeweglich gelagert ist Die Translation der Welle erfolgt dabei voizugsweise nur radial 
(ohne axiale Komponente) in Bezug auf itire ursprOngliche l^ge. 

Durch die Parallelverschlebbarkeit der WeUe und des damit gekoppelten Antriebsrades fetes 
mOglteh. die Bewegungsbahn des KbntaktpunWes rwischen der Gelenkkette und dnem gerade 
hierein eingrelftenden Zahn des Antriebsrades in quasi beliebiger Weise vorzuschreiben. Dies kann 
insbesondere dazu ausgenutzt werden, die Einwiritung des Antriebsrades auf die Gelenkkette zu 
vergleichmaBigen. um for einen ruhigeren Kettenlauf und fDr ^en wesentflch geringeren VerschleiB 
zu sorgen. Belm Eingriff In eIne gestreckte Gelenkkette ist dabei eine mit gletehfBrmlger 
Geschwindlgkeit durchlaufene geradlinlge Bewegungsbahn des Kontaktpunktes besonders gQnsHg. 
Gemaa einer speziellen Ausgestaltung des Gelenkkettenantriebs ist die Welle in einem 
Bewegungsmechanismus gelagert. weteher eine Parallelverschiebung der Welle bewirkt, die zur 
Drehung des Antriebsrades synchron und entsptechend seiner Zahntellung periodfech ist, und die 
den Konlaktpunkt zwischen der Gelenkkette und dem jewelfe hierein eingreifenden Zahn auf einer 
vorgegebenen Bahn halt Durch einen derartigen Bewegungsmechanismus entsteht somit eine 
gesetzmaBige (mechanische) VericnOpfung zwischen der Drehung des Antriebsrades um die Welle 
einerseits und der raumHchen Parallelverschiebung der WeUe anderersefts. Insbesondere sollen 
beide Bewegungen synchron seln, was spezieU dann der Fall ist, wenn die Paralleh^erschiebung eine 
Funktlon des akhiellen Drehwinkels a(t) des Antriebsrades Isl Periodizitat der Paralleh^erschiebung 
entsprechend der Zahntellung des Antriebsrades bedeutet, dass die Welle ihre zykllsche 
Parallelverschiebung (mindestens) einmal durchlaufen hat, wenn sfch das Antriebsrad um elnen der 
Zahntellung entsprechenden Winkel (zum Bels|Mel 30" bei 12 Zahnen) wettergedreht hat Die 
beschriebene VertcnOpfung rwischen Drehung des Antriebsrades und Parallelverschiebung stellt 
sicher, dass die Parallelverschiebung genau auf die Effekte der Zahntellung des Antriebsrades 
abgestimmt ist und diese entsprechend kompensieren kann. 

GemaB einer bevorzugten Ausgestaltung der Erfindung weist der Gelenkketlenanlrieb mindestens 
ein synchron zur Wellendrehung angetriebenes l^rvenrad auf. dessen Umfang auf mindestens 
einem Abtastelement abrollt, wobei femer die Welle mit dem Kurvenrad oder mit dem Abtastelement 
zusammenwiri^end gekoppelt ist Wahrend des Abrollens des Kurvenrades auf dem Abtastelement 
entsteht aulgrund der unmnden Fomn des Kurvenrades eine zur Wellendrehung synchrone 
Abstendsveranderung zwischen den Achsen von Kurvenrad und Abtastelement Diese bewiricl durch 
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die Kopplung zwischen WeDe und Kurvenrad Oder Abtastelement die gewQnschte Parallel 
verschiebung der Welle des Antriebsrades synchron zur Drehung der Welle. Bei entsprechender 
Auslegung des Kurvenrades und seines Drehzahlverhditnisses zur Welle kann femer sichergesteitt 
werden, dass die Parallelverschiebung der Welle periodisch entsprechend der Zahnteilung des 
Antriebsrades erfblgt, so dass ein Bewegungsmechanismus der oben allgemein eriduterten Art 
ertialten wird. Der zur Wellendrehung synchrone Drehantrieb des Kurvenrades erfblgt vorzugsweise 
durch eine mechanische treibende Kopplung zwischen Welle und Kurvenrad. welche automatisch 
eine synchrone Drehung gewahrleistet 

Der vorstehend beschriebene Mechanismus virird vorzugsweise so weitergebildet, dass das 
Kun^enrad und die Welle drehbeweglioh an einem Trdger gelagert sind, welcher seinerseits 
beweglich gegenQber der ortsfesten Umgebung gelagert ist Die letztgenannte Lagerung des 
Tragers kann Qber ein Drehgelenk. ein Parallelogrammgelenk. Qber lineare FQhrungen oder 
dergleichen erfblgen. Bei dieser AusfQhrungsfbnn teinn In besonders elnfacher Weise eine 
antreibende Kopplung zwischen Welle und Kurvenrad hergestelK werden, da diese am selben 
Trager und damit abstandsfest zueinander angeordnet sind. Insbesondere kann das Kurvenrad auch 
auf der Welle selbst angeordnet werden. Die Abtastrolle. an welcher das Kurvenrad entlang fahrt, ist 
bei einer derartigen Anordnung in der Regel in der ortsfesten Umgebung gelagert 
GemdH eIner Weiterbiklung der Erfindung sind die Zdhne des Antriebsrades schwenkbeweglich urn 
eine jeweilige individuelle, zur Welle des Antriebsrades parallele Drehachse am Antriebsrad gelagert 
und tasten ein gegenQber dem Antriebsrad nicht mrtrotierendes Kurvenelement ab. Hierzu kOnnen 
die Zdhne insbesondere eine Abtastrolle aufweisen, mit welcher sie bei einer Drehung des 
Antriebsrades am Kun^enelement entlang liahren, was eine entsprechende Schwenkbewegung um 
die individuelle Achse der Zdhne hervorruft Diese sich Qberiagemde Eigenbewegung der Zdhne 
kann dazu ausgenutzt werden. den KettenverschlelQ zu reduzieren und die GleichfOrmigkeit des 
Kettenantriebs zu erhohen. Insbesondere kdnnen bei einem Zwischenantrieb einer gestreckten Kette 
die Zdhne wdhrend der Eingriffszeit so geschwenkt werden. dass sie im Wesenttlchen eine 
Parallelverschiebung ohne Rotation um eine KOrperachse ausfQhren. Die Formgebung des von den 
Zdhnen abgetasteten Kurvenelementes wird vorzugsweise mit dem Bewegungsmechanismus der 
Welle des Antriebsrades sowie der Bewegung der individuellen Drehachsen eng abgestimmt, so 
dass die aus der Obertagerung der Effekte entstehende Bewegung der Zdhne in gewQnschter Weise 
vertdufL 

Entsprechend einer anderen Weiterentwicklung des zwelten Aspektes der Erfindung ist das 
Antriebssystem der Welle fOr einen Antrieb mit ungleichfdmniger Drehzahl eingerichteL Dieser 
Antrieb kann insbesondere so ausgestaltet sein, dass er den bei Antriebsrddem zwangsldufig 
entstehenden Polygoneffekt reduzlert beziehungsweise ausschalteL FQr die Verwirididiung eines 
derartigen Antriebssystems stehen verschiedene MOglichkeiten zur VerfDgung, wetohe oben in 
Bezug auf den ersten Aspekt der Erfindung beschrieben worden sind. 

Ein erflndungsgemdH bevorzugter IVIechanismus fQr einen ungleichfdrmigen Antrieb der Welle zum 
Ausgleich des Polygoneffektes besteht darin. dass das Antriebssystem einen Motor enthdit, dessen 
Rotor mit der Welle des Antriebsrades gekoppeK ist und dessen Stator mR einem Mechanismus zur 
Bewegung des Staters synchron zur Drehung des Antriebsrades gekoppelt ist Der gegenQber dem 
Stator gleichmd&igen Drehung des Rotors (und damit der Welle) ist somit die Bewegung des Stators 
Qberiagert, was insgesamt zu einer ungleichfdrmigen Bewegung des Antriebsrades fQhrt 
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Bei einer anderen Ausgestaltung des Gelenitkeltenantriebs enthait das Antriebssystem einen 
ortsfest gelagerten Motor, welcher Ober ein flexibles Zugmittel mit der Welle gekoppelt ist urn diese 
anzutieiben. wobei der Lasttrum des Zugmittels voizugswelse von einer Umtenkrolle mit ortsfest 
gelagerter Drehachse umgelenkt wind. Bei einer derartlgen Anordnung bewirkt die 
Parallelverschiebung der Wfelle des Antriebsrades eine Eigendrehung der Welle, welche sich der 
angetriebenen Drehbewegung der Welle Qberlagert 

III.1 . Die Erfindung betriffl gemaB einem dritten Aspeirt eine GelenkkettenfDhning enthaltend ein 
Umienkrad. urn welches eine Gelenldcette gefDhrt ist Mit -Umtenkrad" soil vorliegend sowohl ein 
akBv angetiiebenes Rad fAntriebsrad") ais auch ein nicht angetriebenes Rad bezeichnet werden. 
Femer enthait die GelenkkettenfOhrung ein StOttelement. welches mit den Kettengliedem der 
Gelenkkette unmittelbar vor deren Auflreffen auf das Umienkrad Kontakt hat Die Gelenkketten- 
fOhrung ist dadurch gekennzeichnel. dass das StWzelement derart bewegilch gelagert isl. dass es 
synchron zur Dtehung des Umlenkrades bewegt werden kann. urn die Geschwindigkeitsdifferenz 
zwlschen den Kettengliedem und dem Umienkrad zum Zeilpunktdes Auftreffens der Kettenglieder 
auf das Umienkrad zu veningem. 

Eine derarttge GelenkkettenfQhmng mrt einem beweglich gelagerten StOtzelement sorgt fOr einen 
ertieblich mhigeren und belaslungsarmeren Lauf der Gelenkkette. Sie reduzlert Oder ellminieft sogar 
den verhaltnismaBig harten StoB. mit wetehem Obiichenweise die Kettengelenkpunkte in die 
zugehOrige ZahnlQcke des Umlenkrades einlaufen und der aus der gegensatzlichen 
Bewegungsrichtung der BerOhmngspunkte an Kettenglled einerseHs und Umienkrad andererseits 
resultiert 

GemaS einer ereten Realisiemng der GelenkkettenfOhrung ist das StOtzelement an einem 
schwenkbeweglichen Hebel angebracht. welcher eine synchron zum Umienkrad bewegte 
Sleueaingseinrichtung abtastet und dureh diese in Bewegung versetzt wird. 
Die Steuerungseinrichtung kann dabei z.B. durch eine Kurvenscheibe realislert sein, welche 
synchron zum Umtenkrad bewegt bzw. gedreht wird. Oder sie kann durch einzelne Mitnehmer- 
Nocken realislert sein, die nachelnander auf den Hebel elnwWcen und die synchron zum Umtenkrad 
bewegt bzw. gedreht wenien. 

Das StOtzelement ist vorzugsweise als mindestens eine mit den Laschen der Kettenglieder in 
Kontakt stehende Laufroite reaiisiert Altemativ kann das StOtzetement jedoch auch auf die Getenk- 
drehpunkte (Gelenkachsen) unterstOtzend einwiiken. 

m.2. Dfe Erfindung gemaB dem dritten Aspekt beWfft weiterhin eine GelenkkettenfOhrung mit einem 
Umienkrad, urn das eine Getenkkette gefOhrt ist. sowie mit einem StOtzelement. welches mit den 
Kettengliedem vor deren Auflreffen auf das Umienkrad Kontakt hat. wobel die Getenkkette zwlschen 
Ihrer hauptsachlichen Laufrichtung und dem Umtenkrad einen abknfekenden Verlauf hat Dte 
GetenkkettenfOhrung ist dadurch gekennzefehnet dass das StOtzelement Im Bereich des 
abknickenden Verlaufe der Getenkkette angeonlnet und so ausgestaltet ist dass die Bewegung der 
Kettenglieder vor ihrem Auftreffen auf das Umienkrad der Bewegung der zugehOrigen ZahnlOcken 
angepasst wird. 

Dfe eriauterte GelenkkettenfOhmng kommt bei sotehen Ketten zum Bnsatz. dte den genannten 
abknickenden Verlauf haben. Hieibei handell es sfch in der Regel um FOrderketten. wo ein 
Auftreflten des FOrdergutes auf das Umtenkrad vermieden werden soil. Bei diesen Gelenkketten wird 
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dann z.B. eine Anhebung der Kettenglieder vorgenommen, urn die Geschwindigkeitsdifferenz zu 
verringem, mitderdie Kettenglieder auf das Umlenkrad auflreffen. Diese Anhebung kann aufgrund 
des abknickenden Veriaufe statlfinden, ohne dass eszu einer unenwQnschten Anhebung der 
Gelenkkette auf ihier gesamten Lange kame, d.h. Ober das Niveau der hauptsachlichen Laufrichtung 
hinaus. 

Das StOtzetement steht voizugsvreise zu den Gelenkdrehpunkten (Gelenkachsen) zwischen den 
Kettengliedem in Kontakt. wodurch seine Anhebungsfunktion quasi pulsierend ausgeDbt wind. 

IV.1. Die Erfindung betriffl gemaU einem vierten Aspekt dne GelenkkettenfDhmng mit einem 
Umlenkrad, um vwlches eine Gelenkkette gefDhrt IsL Die GetenkkettenfOhrung ist dadurch 
gekennzek^inet. dass das Umlenkrad mitTragheitskompensationsmitteIn gekoppelt ist. welche zur 
Drehbewegung des Umlenkrades synchrone Krafte auf das Umlenkrad derart ausQben, dass 
GeschvmndigkeHsschwankungen der Gelenkkette aufgrund tragheitsbedingter Einwlrkungen des 
Umlenkrades reduziert werden. 

Bei dem Umlenkrad kann es steh insbesondere um ein nicht akfiv angetriebenes Umlenkrad 
handein, welches passiv von der Gelenkkette mitgedrehtwird. Aufgrund des Pdygoneffektes dreht 
sich eIn herkOmmliches Umlenkrad bel gletehfamiiger Bewegungsgeschvinndigkeit der Gelenkkette 
mit ungtefchftrmigerWinkelgeschwfndlgkeit, d.h. es beten standig Drehmoment-Wechselwirkungen 
zwischen dem Umlenkrad und der Gelenkkette auf. Je nach Tragheit des Umlenkrades und der 
damit gekoppelten bewegten Massen sowie je nach Tragheit der Gelenkkette kOnnen hierdurch 
ROckwirkungen auf die Gelenkkette auftreten, wetehe deren glelchfOrmige Bahngeschwindigkeit 
storen und zu entsprechenden Geschwtndigkertsschwankungen fDhren. Diese StOmngen werden 
durch die von den erfindungsgemaUen Tragheitskompensationsmittein auf das Umlenkrad 
ausgeObten Kraften (bzw. Drehmomenten) gemindert Oder im Idealfall komplett kompensiert 
FQr die Realisierung der genannten Tragheitskompensationsmittel stehen verschledene 
Meglichkeiten zur VerfOgung. Insbesondere kann ein Tragheltskompensatfonsmrttel eine drehbar 
gelagerte Schwungmasse enttialten. welche als "Motor" eines Antriebssystems vennnOge eines im 
eisten Aspekt der Erfindung beschriebenen Mechanismus mit dem Umlenkrad gekoppelt Ist 
DerarBge AusfDhmngsfomfien sind somit vom ersten Aspekt der Erfindung umfassL 
Des Weiteren kann ein Tragheitskompensationsmittel eine drehbar gelagerte Schwungmasse 
enttialten. deren Welle (mfttelbar oder unmlttelbar) Ober ein auf einer Kunrenschelbe abrollendes 
Rad mtt der Welle des Umlenkrades zusammenwlrkend gekoppelt ist Das Abrollen auf der 
Kun^enscheibe sorgt dabei fDr eine Umfbmnung einer mSglichst gleichma&igen Drehung der 
Schwungmasse (annahemd konstante Winkelgeschwindigkeit) in eine ungleichmaBige Drehung des 
Umlenkrades, wobei durch geeignete Formgebung der Kurwenscheibe die ungleichmaBige Drehung 
des Umlenkrades gerade so eingestellt werden kann. dass sie zu einer gidchf&rmigen 
Bahngeschwindigkat der Gelenkkette "passf. 

V.I. Die Erfindung betrifft femer ein Verfahren zum Antrieb des Antriebskettenrades einer 
Gelenkkette mit unglefchfcmiiger Drehzahl zwecks Ausgleich von Geschwindigkeilsschwankungen 
der Gelenkkette. welches dadurch gekennzefchnet ist dass das Antriebskettenrad Ober ein flexibles 
ZugmWel angetrieben wild, und dass die effekHve Lange des Lasttmms des Zugmittels synchron zur 
Drehung des Antriebskettenrades varilert wind. Die Langenveranderung des Lasttmms kann dabei 
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Z.B. durch eine Auslenkung des Lasttmms oder eines der RSder, um welcho das Zugmittel veriaufl, 
erfbigen. 

V. 2. GemaB einer altemativen Ausgestaltung des Verfahrens ist dieses dadurch gekennzeichnel, 
dass das Antriebskettenrad durch den Rotor eines Motors angetrieben wird, wobel der Stator des 
Motors synchron zur Drehung des Antriebskettenrades oszillierend bewegt wird. 

Beide Verfahren garantieren in einer kostengQnstig zu realisierenden und besonders 
stOfungssicheren Weise einen Antrieb des Antriebskettenrades mrt unglelchfQmiiger Drehzahl, 
welche den Polygoneffekt des Antriebskettenrades kompensiert 

VI. 1. Die Erfindung betriffl weiterhin ein Verfahren fQr den Antrieb einer Gelenkketle, insbesondere 
fDr den Zwischenantrieb einer gestreckten Gelenkketle, wobei ein mit Zahnen in die Gelenkkette 
eingreifendes Antriebsrad rotierend angetrieben wird. Das Verfahren ist dadurch gekennzeichnet, 
dass die Welle des Antriebsrades derart synchron zu ihrer eigenen Drehung und periodisch 
entsprechend der Zahnteilung des Antriebsrades parallelverschoben wird, dass der Kontaktpunkl 
zvwschen der Gelenkkette und dem jeweils hierein eingreifenden Zahn sich auf einer vorgegebenen 
Bahn bewegt Die vorgegebene Bahn kann bei einer Unischlingung des Antriebsrades durch die 
Gelenkkette ein Kreisbogen oder bei einem Zwischenantrieb mit Eingriff in eine gestreckte 
Gelenkkette eine gerade Strecke sein. Durch derartige Bahnen verbessert sIch der Lauf der 
Gelenkkette. Insbesondere kann der Polygoneffekt und ein VerschleiR (durch eine Relativbewegung 
zwischen Gelenkkette und Zahn) minimlert werden. Nicht zuletzt werden auch nachteilige Effekte 
beim Einlaufen der Gelenkkette in die ZahnlQcken staric reduziert oder eliminiert 

GemaB einer Weiterbildung des Verfahrens werden die Zdhne relativ zum Antriebsrad um eine fDr 
jeden Zahn indlviduelle Drehachse geschwenkt, so dass sle wahrend des Bngriflis In die Gelenkkette 
im Wesentlichen ihre rSumliche Orientieoing beibehatten. d.h. eine rein translatorische Bewegung 
ohne Rotation um eine KOrperachse ausfOhren. Eine solche Eigenbewegung derZahne kann als 
weiterer Freiheitsgrad fQrdie VerschleiBminderung und VergleichmaBigung des 
Gelenkkettenantriebs ausgenutzt werden. 

VII. 1. Weilertiin betriffl die Erfindung ein Verfahren zur FQhrung einer um ein Umlenkrad laufenden 
Gelenkkette. welches dadurch gekennzeichnet ist. dass die Kettenglieder vor ihrem Auflreffen auf 
das Umlenkrad ausgelenkt (insbesondere angehoben) werden, um die Geschwindigkeitsdifferenz 
zwischen den Kettengliedem und dem Umlenkrad (bzw. genauer zwischen den 
Kettengelenkpunklen und den zugehorigen ZahnlQcken des Umlenkrades) zum Zeitpunkt des 
Auftreffens zu verringem. Auf diese Weise kOnnen die mit dem Auftreflen vert)undenen StoSimpulse 
reduziert oder sogar ganz verhindert werden. was die Belastung der Gelenkkette sowie die 
entstehenden Lau^erausche entsprechend venlngert 

VIII. 1. SchlieBllch betriffl die Erfindung ein Verfahren zur FQhrung einer um ein Umlenkrad laufenden 
Gelenkkette, welches dadurch gekennzeichnet 1st, dass Kompensationskrafte. die zur Umdrehung 
des Umlenkrades synchron sind, auf das Umlenkrad derart ausgeObt werden, dass 
Geschwindigkeitsschwankungen der Gelenkkette aufgrund tragheitsbedingter Elnwiri^ungen des 
Umlenkrades reduziert werden. Wie oben eriautert wurde, treten zwischen einer Gelenkkette und 
einem passw mit dieser mitlaufenden Umlenkrad Krafle bzw. Momente au^rund des Polygoneffekts 
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und des Tragheitsmofnentes des Umlenkrades auf. Durch die vorgeschlagene AusQbung von 
Kompensationskraflen auf das Umlenkrad wird den TrSgheitseffekten des Umlenkrades und der 
damit gekoppelten Massen entgegengewirkt, so dass die Bewegung der Gelenkkette mSgllchst 
ungestort und mit gleichfOrmiger Geschwindigkeit erfolgen kann. 

Kurze Beschreibuna der FiQuren 

Im Folgenden wird die Erfindung mit Hilfe der Figuren beispielhafl ertautert Die Rguren 1-26 zeigen 
jeweils einen Gelenkketlenantrieb im Bereich des Antriebskettenrades der Gelenkkette, und 
insbesondere: 

Rg. 1 einen Gelenkkettenantrieb nach dem Stand derTechnik; 
Fig. 2 einen Gelenkketlenantrieb mit einer VerSnderung des Lasttrums eines Zugmittefe; 
Fig. 3 einen Gelenkkettenantrieb nach Figur 2 mit zusfltzlidier Spannrolle im Leerlrum; 
Fig. 4 einen Gelenkkettenantrieb mit zwel Spannrollen be! einer Drehung im Uhrzeigerslnn 

und gegen den Uhrzeigersinn; 
Fig, 5 einen Gelenkkettenantrieb mit einer unrunden Spannrolle am Lastlrum; 
Fig. 6 einen Gelenkkettenantrieb m'rt je einer unrunden Spannrolle am Lasttrum und am 

Leertrum bei einer Drehung Im Uhrzeigersinn und gegen den Uhrzeigersinn; 
Fig. 7a einen Gelenkkettenantrieb mit einem periodisch ausgelenkten Antriebsmotor; 
Fig. 7b einen Gelenkkettenantrieb mit einem exzentrisch angebrachten antreibenden Rad; 
Fig. 8 einen Gelenkkettenantrieb mit einer Bewegung des Stators eines Antriebsmotors 

gemdB einer am Motor angebrachten Kurvenscheibe; 
Fig. 9 einen Gelenkkettenantrieb nach Rgur 8 mit zusatzlichen Spannrollen an Lasttrum und 

Leertrum; 

Fig. 1 0 einen Gelenkkettenantrieb entsprechend Rgur 8 mit Abtastelementen fDr belde 

Drehrichtungen der Gelenkkette; 
Rg. 1 1 einen Gelenkkettenantrieb entsprechend Rgur 10 mit einer Baueinheit fOr die 

Abtestelemente; 

Fig. 12 bis 18 Gelenkkettenantriebe mit einem Kun^enelement auf der Achse des Antriebsketten- 
rades und einem Hebelmechanismus zur Obertragung der abgetasteten Bewegung auf 
den Antriebsmotor; 

Rg. 1 9 einen Gelenkkettenantrieb mit einem Stellmechanismus zur Bewegung des Motors; 
Rg. 20 einen Gelenkkettenantrieb mit einem Kuri^elmechanismus zur Bewegung des Motors; 
Rg. 21 bis 25 GelenkkettenfQhmngen mit einem beweglichen StOtzelement; 
Fig. 26 eine GelenkkettenfQhrung bei einem abknickenden Veriauf der Gelenkkette. 
Die Figuren 27 bis 30 zeigen "passive" Gelenkkettenantriebe, bei denen eine Schwungmasse mtt 
dem Antriebskettenrad zusammenwiri^end gekoppelt ist und zwar zeigt im Einzelnen: 
Fig. 27 einen Gelenkkettenantrieb, bei dem eine mit der Welle der Schwungmasse gekoppelte 
Scheibe auf einer Kurvenscheibe an der Welle des Umlenkrades abrollt; 
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Fig. 28 einen Gelenkkettenantrieb, bei dem eine mit der Welle der Schwungmasse gekoppelte 
Scheibe Qber eln Zugmittel mit einer mit dem Umlenkrad gekoppelten Kurvenscheibe In 
Wirkverbindung steht; 

Fig. 29 einen Gelenkkettenantrieb, bei dem die Schwungmasse synchron zur Drehung des 

Umlenkrades geschwenkt wird; 
Rg. 30 einen Gelenkkettenantrieb, bei dem die Welle der Schwungmasse Qber ein Zugmittel 

mit dem Umlenkrad gekoppelt 1st und die effektive liinge des Lasttrums des Zugmittels 

variiertwird. 

Die restiichen Figuren zeigen einen Zwischenantrieb fQr eine Gelenkkette, und zwar 

Fig. 31 mrt einem in einem Drehpunkt gelagerten TrSger des Antriebsrades; 

Fig. 32 mit einem in einem Parallelogrammgelenk gelagerten Tragen 

Fig. 33 mit einem auf der Welle angeordneten Kurvenrad K zur Auslenkung des Antriebsrades; 

Fig. 34 mit einer linearen FQhmng des Tragers; 

Rg. 35 mit einer biaxialen linearen FQhrung des Tragers und zwei Kurvenradem; 

Fig. 36 mit einer biaxialen linearen FQhrung des TrSgers und zwei auf der Welle angeordneten 

Kurvenradem. 
Detaililerte Beschreibuna der Figuren 

Rgur 1 stellt einen Gelenkkettenantrieb nach dem Stand der Technik dar und wurde eingangs 
bereits eriduteit Die in dieser Rgur venfvendeten Bezugszeichen sollen auch fDr die Qbrigen Figuren 
gelten, sofem die entsprechenden Telle gleich blelben. Weiterhin sei darauf hingewiesen, dass alle 
Rguren nur die Konturen der Bauteile darsteilen, d.h. die Bauteile selbst sind transparent 
Eine erste erfindungsgema&e Ausgestaltung eines ungleichfomiigen Antriebs fOr das Antriebsketten- 
rad A einer Gelenkkette G ist in Rgur 2 dargestellt tm Unterschied zum Stand der Technik nach 
Rgur 1 sind bei diesem Gelenkkettenantrieb sowohl das treibende Rad 26 als aucfi das 
angetriebene Rad 24, welches mit dem Antriebskettenrad A des Gelenkkettenantriebs gekoppelt ist 
beziehungsweise auf dessen Welle sHzt, in heri^Ommlicher Weise kreisrund ausgebiidet Die 
IHerstellung solcher Rader istdaher verhaitnismdl^ig einfach und standardisiert Die 
UngleichfOrmigkelt der Obertragung der gleichfttrmigen Drehung des treibenden Rades 26 auf das 
angetriebene Rad 24 wird erfindungsgemdC dadurch vemrsacht. dass der Lasttrum dieses Antriebs 
(d.h. in Rgur 2 der untere Abschnitt des Zugmittels Z bei einer Drehung des Antriebskettenrades A 
gegen den Uhrzeigersinn) von einer Spannrolle 20 verschieden staric eingedrQckt wird, so dass sich 
seine effektive Lange dndert Das AusmaH des BndrQckens des l-astbrums wird dabei von einem 
Abtastmechanismus gesteuert, welcher eine Abtastrolle 23 enthait, die Ql>er einen spitzwinkligen, im 
ortsfesten Drehpunkt 21 gelagerten und mit der Spannrolle 20 verisundenen Hebel 22 getragen wird. 
Die Abtastrolle 23 tiegt an dem Umfang einer auf der Welle des Antriebskettenrades A angeordneten 
Kurvenscheibe 25 an und tastet deren Kurvenform ab. Eine Feder 27 sorgt dabei auch dann fQr 
einen Kontakt zur Kunfenscheibe 25, wenn im Lasttrum keine Spannung herrschen solHe. Die 
auBere Form dieser Kurvenscheibe kann empirisch oder theoretisch in einfacher Weise so bestimmt 
werden, dass je nach den konkreten konstruktiven Gegebenheiten eine derartige UngleichfOrmigkelt 
der Drehzahl des Antriebskettenrades A entsteht, die Geschwindigkeitsschwankungen der 
Gelenkkette G mOglichst gut ausgleicht Eine mdgliche Kurvenfomi wird z.B. durch die folgende 
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Abhangigkeit des Radius r der Kurvenscheibe vom Polarwinkel 9 (gemessen zwischen einem 
Referenzradius und dem betrachteten Radius in der Einheit rad) beschrieben: 

r((p) = RO + d • f(n (p) , 

wobei RO der mittlere Radius, d < RO die Radiusvariation und n eine natorliche Zahl ist Die Funktion 
f soli betragsmaSig ^ 1 und periodisch mrt der Periode 2n sefn, f{x+27i) = f(x). und kann z.B. durdi 
eine Sinusfunktion oder Sinusahnliche FunkHon reallsiert werden. 

Das Zugmitlel Z kann sowohl kraftschlQssig (zum Beispiel als Keilriemen) als auch fbrmschlQsslg 
(zum Beispiel als Gelenkkette oderZahnriemen) wirken» da ein eventuellerSchlupf zwischen den 
beiden RSdem 26 und 24 fDr die Kompensationswirkung des Mechanismus unbeachtlich ist 
Bel der in Figur 2 gezeigten sowie bei alien anderen noch zu eriSutemden Konstruktionen werden 
die Lager beweglk)her Telle mOglichstgerduschddmmend ausgebildet, was zum Beispiel durch die 
Zwischenschaltung von KunststoffhQIsen geschehen kann. 

Bei der in Figur 3 gezeigten Abwandlung des Gelenkkettenantriebs aus Figur 2 ist am Leertrum des 
Zugmrttels Z eine weltere Spannrolle 30 vorgesehen, welche jedoch nicht mit der Abtastung der 
Kurvenscheibe gekoppelt ist, sondem lediglich unter Wirkung elner Federkraft den Leertmm slrafF 
hdlt. 

Rgur 4 zeigt eine Weiterblldung des Gelenkkettenantriebs, welche fDr eine Drehung des Antriebs- 
kettenrades A in beide RIchtungen geeignet ist Der obere Teil von Figur 4 zeigt dabei eine Drehung 
des Antriebskettenrades gegen den Uhrzeigersinn und der untere Teil eine Drehung im 
Uhrzeigersinn (vgl. Pfeile an der Gelenkkette). Bei dieser Ausgestaltung ist der um eine ortsfeste 
Drehachse 46 schwenkbare Hebel 42 gabelfcmiig ausgebildet, wobei die Gabel die 
Kurvenscheibe 45 auf der Welle des Antriebskettenrades A umgreift Am Hebel sind Qber zwel 
schwenkbewegllche Anme 41 zwel Spannrollen angeordnet, von denen die eine 40a am oberen 
Abschnitt und die andere 40b am unteren Abschnitt des Zugmittels Z anliegt Die Amie 41 werden 
Qber einen Federmechanismus (nicht dargeslellt) in eine mOglfchst dicht am Hebel 42 aniiegende • y • 
Positton gedrdngt 

Bei der oberen Darsteilung von Figur 4 findet eine Drehung des Antriebskettenrades A gegen den 
Uhrzeigersinn statt Dementsprechend ist der untere Abschnitt des Zugmittels Z der Lasttrum, in 
welchem eine groQe Kraft herrscht DIese spannt den Lasttrum so welt wfe mOglich, was eine 
entsprechend groBe nach unten gerichtete Kraft auf die Spannrolle 40b ausQbt Diese nach unten 
gerichtete Kraft verursacht zum elnen, dass sich der Arm dieser Spannrolle 40b etwa senkrecht zum 
Hebel 42 stellt, und zum anderen, dass der ganze Hebel 42 nach unten gezogen wird. bis die. obere 
Abtastrolle 43a mK der Kurvenscheibe 45 in Kontakt kommt Ahnlich wie bei dem In Figur 3 
dargestellten Mechanismus wird somit die Kurvenscheibe 46 von der Abtastrolle 43a abgetastet und 
die hierdurch erzeugte Bewegung vemnOge der Spannrolle 40b in eine entsprechende VerkQrzung 
des Lasttmms Qbertragen. Die zweite Spannrolle 40a wirkt in diesem Zustand lediglich als 
federt)elastete Spannrolle fDr den Leertrum. 

Bei einer Anderung der Drehrichtung kehren sich wie im unteren Teil von Figur 4 gezelgt die 
FunkSonen der Spannrollen und Abtastrollen um, wobei dieselbe gewQnschte ungleichfOmnige 
Drehzahl des Antriebskettenrades A erzeugt wird. 

In Rgur 5 ist eine alternative MOgllchkeit zur Langenveranderung des Lasttrums dargestellt Dabei 
wirtct ein Unaindrad 51 mit einer ortsfesten Drehachse auf den Lasttrum des Zugmittels Z ein, wobei 
die Umfangsfbrm des Unrundrades so gewahit 1st, dass die gewQnschte kompensatorische 
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UngleichfOrmigkeit der Drehzahl am Antriebskettenrad A entsteht Das Unrundrad steht 
vorzugsweise in fbmnschlOssigem Eingriff mit dem Zugmittel Z, so dass es von diesem synchron 
mitgedreht wird. Altemativ oder zusatzlich kann das Unrundrad natOrlich audi auf andere Art 
synchron mit dem Antriebskettenrad A gedreht warden. Da das Unrundrad keine 
Antriebsdrehmomente Qbertragen muss, unteriiegt es trotz seiner ntoht runden Forni nur einem 
geringen VerschlelH. 

Figur 6 zeigt eine AusfQhmngsfbnn mit zwei schwenkbeweglich an Hebein 62 mit der ortsfesten 
Schwenkactise 63 gelagerten und unter der Wirkung einer Feder an das Zugmittel Z angedrOckten 
Unrundrddem 61a und 61b, von denen eines Je nach Drahrichtung des Antriebskettenrades A am 
jeweiligen Lastlrum und das andere am jewefligen Leertrum aniiegt Durch die Spannung im 
Lasttmm wird das hieran aniiegende Unrundrad (61b im oberen Tell der Rgur bei Drehung des 
Antriebskettenrades A gegen den Uhrzeigersinn; 61a im unteren Teil der Rgur bel Drehung des 
Antriebskettenrades A im Uhizeigersinn) dabei gegen einen ortsfesten Anschiag 64 gedrOckt, so 
dass es sich effekth^ wie ein Rad mit orisfester Drehachse verhdlL 

Figur 7a betrifft eine erste altemative l\^Oglichkeit zur LSngenverSnderung des Lastlrums des 
Zugmittels Z. Hiert)ei sitzt das antreibende Rad R1 auf der Welle eines Motors M, welcher 
seinerseits am Ende eines Hebels 73 schwenkbar um eine ortsfeste Drehachse 75 gelagert ist Auf 
der Welle des Motors ist femer eine Kurvenscheibe 72 angeordnet, welche mit einer ortsfiesten 
Abtastrolle 71 derart zusammenwirict, dass sie den Motor M synchron zum Antriebskettenrad A 
verschwenkt (s. Doppelpfeil). Das Zugmittel Z er^hrt hierdurch eine periodische Streckung, welche 
die gewQnschte ungletehf6nfnige Drehzahl erzeugt 

Rgur 7b zeigt eine zwelte altemative MOglichkeit zur Ldngenverdnderung des Lasttrums des 
Zugmittels Z bzw. zur Veranderung des wiricsamen Radius des antreibenden Rades. Hierbei sitzt 
das antreibende Rad 77 exzentrisch auf der Rotorwelle 76 des Motors M. Bei dem Rad 77 kann es 
sich um ein kostengQnstig herstellbares (rundes) Stendardrad handein. Um eine 
Phasenverschiebung durch' Schtupf zu verhintlem, sdlte das Rad 77 fonmschlQssig rnit ddm - - * 
Zugmittel Z zusammenwlri<en (z.B. als Kettenrad und Rollenkette). Wenn das 
Untersetzungsverhaitnis zwischen dem antreibenden Rad 77 und dem angetriebenen Rad R2 gleich 
der Zahnezahl des Antriebskettenrades A ist (in der Figur also 6:1 , d.h. pro Teilung der 
Gelenkkette G macht das Rad 77 eine Umdrehung). tritt durch die Exzentrizitat eine gewisse 
Kompensation Oder Reduktion des Polygoneffektes ein. 

In den Figuren 8 bis 20 sind altemative Ausgestettungen eines Gelenkkettenantriebes dargestellt 
Diese basieren auf einem Gelenkkettenantrieb, bei welchem ein Motor beziehungsweise ein Motor 
mit Getriebe (Getriebemotor) M (dargestellt durch eine rechtecklge Kontur in den Figuren) an der 
Welle des Antriebskettenrades A angebracht ist Dabei ist speziell der Rotor des Motors mit der 
Antriebswelle gekoppelt wahrend der Stetor, das heiRt das auBere Gehause des Motors, in Grenzen 
frei beweglich ist FQr das voriiegende Beispiel sei angenommen, dass der Motor ein Bektromotor 
seL Bei einer Stronnzufuhr zum Motor wird der Rotor in Drehung versetzt und dabei auf den Stator 
ein entgegengesetzt gerichtetes Drahmoment ausgeQbt Damit sich der Stator nicht selber 
en^egengesetzt zum Rotor dreht ist er an einer DrehmomentstOtze abgestotzt zum Beispiel am 
Boden der Wertcshalle. Wahrend beim Stand der Technik zwischen Stetor und DrehmomentstOtze in 
Kraftrichtung keine Relativbewegung stattfindet, wird erfindungsgemaC eine bewegliche AbstOtoing 
vorgeschlagen. Diese ist bei dem Gelenkkettenantrieb nach Rgur 8 dadurch realisiert, dass am 
Ende des Stetors beziehungsweise Motors M drehbeweglich ein Kun^enelement in Fomn einer 
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Kurvenschelbe 81 angeordnet ist, welche sich aiif einem ortsfesten (z-B. mit dem Boden der 
Werkshalle verbundenen) Abtastelement in Form einer Abtastrolle 82 abstOtzt Der Motor M wird 
dabei vorzugsweise von einer Feder 83 mit definierter Andnickkrafl gegen die Abtastrolle 82 
gedrOckt, so dass er nicht von dieser abhebt Die Kurvenscheibe 81 wird nun synchron zur Drehung 
des Antriebskettenrades A in Drehung versetzt wobei im dargestellten Beispiel die Obertragung der 
Drehbewegung vom Antriebslcettenrad A auf die Kurvenscheibe 81 Qber einen Zugmittelantrieb mit 
den Rddem R2 am Antriebsl<ettenrad A und R1 an der Kurvenscheibe 81 erfblgt Urn eine 
Phasenverschiebung zwischen dem Antriebskettenrad A und der Kurvenscheibe 81 zu verhindem, 
sollte dabel ein fbrmschlQssiger Antrieb mit einem Zahnriemen Z, einer Rollenkette oder dergleichen 
verwendet werden. 

Bei einer Stromzufuhr zum Motor (beziehungsweise dem Aniaufen eines Verbrennungsmotors) wird 
dessen Rotor in Bewegung versetzt, welcher das Antriebskettenrad A der Gelenkkette antreibt Die 
Drehung des Antalebskettenrades wird Qber das hiemirt gekoppette Rad R2 und das Zugmittel Z auf 
das Rad R1 an der Kun/enscheibe 81 Qbertragen, so dass diese synchron mit einem vorgegebenen 
Obersetzungsverh§ltnis gedreht wind und durch ihren Kontakt mit der Abtastrolle 82 den Stator M in 
gewQnschter Weise hebt und senkt Diese Bewegungen des Staters Qberlagem sich der relativ zum 
Stator gleichfdnmigen Drehung des Rotors, so dass insgesamt am Antriebskettenrad A der 
gewQnschte ungleichfdnmige Drehantrieb entsteht 

Bei der Ausgestaltung nach Figur 9 ist jeweils eine Spannrolle 91. 92 am l-asttrum und am Leertrum 
des Zugmittels vorgesehen, urn gewQnschtenfalls geziett eine Phasenverschiebung zwischen dem 
Antriet>skettenrad und der Kurvenscheibe vomehmen zu kOnnen. 

Rgur 10 zeigt eine Weiterentwtoklung des Systems nach Figur 8, welche fQr bekie Drehrichtungen 
des Antriebskettenrades A geelgnet ist (gezeigt ist eine Drehung des Antriebskettenrades A gegen 
den Uhrzeigersinn). Zu diesem Zweck ist sowohl unterhalb als auch oberhalb der drehbewegiich am 
Motor M gelagerten Kurvenscheibe 101 eine ortsfest gelagerte Abtastrolle 102 beziehungsweise 103 
-vorgesehen; Aufgrund der Kraftverhditnisse legt sich die Kurvenscheibe 101 je nach Drehrichtung an* 
die untere beziehungsweise obere Abtastrolle an, so dass in Zusammenwirkung mit der 
Kurvenscheibe die gewOnschte Aufundabbewegung des Motors erzeugt wird. Der Motor ist femer 
vorzugsweise mit einem hOhenverstellbaren Feder- und Dampfungselement 104 gekoppelt, wetehes 
fQr eine Kompensation des Motorgewichts und einen in jedem Faile ausreichenden Kontektdruck 
zwischen Kun/enscheibe und Abtastrolle sorgL 

Die in Figur 11 dargestellte AusfOhrungsfbmi unterscheidet steh von derjenigen aus Figur 10 
dadurch. dass die Abtastrollen an einem Tragerelement 1 1 1 angeordnet sind, welches mit einem 
Ende an der Welle des Antriebskettenrades A befestigt und drehbar gelagert isL Zusdteltoh ist eine 
Justiereinrichtung 1 12 vorgesehen, mit der sich die genaue Position der Abtastrollen und damit der 
Phasenwinkel einstellen Idsst Eine derartige Baugruppe Idsst sich leichter montleren, da die 
relevanten Abstande durch das Tragerelement vorgegeben sind. 

Die Figuren 12 bis 18 zeigen attemative MGglichkeiten zur Bewegung des Motors beziehungsweise 
Stators M. wobei die Kurvenscheiben 121. 131. 141, 151, 161, 171. 181 jeweils unmittelbar auf der 
Welle des Antriebskettenrades A angeordnet sind. Die Kurvenscheibe 121. 131 beziehungsweise 
141 wird bei den Konstruktionen der Rguren 12 bis 14 von einer Abtastrolle 122, 132 
beziehungsweise 142 abgetastet. die ihre Bewegung Qber einen Hebel 125, 135 beziehungsweise 
145. der in einem ortsfesten Gelenk 124. 134 oder auf einer Rolle 144 beweglich gelagert ist, und 
Qber einen Ann 123, 133 beziehungsweise 143 auf den Stetor/Motor QbertrSgL Die eriduterten 
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Varianten kOnnen wahlweise je nach den rdumlichen Gegebenheiten eingesetzt oder auch 
abgewandelt werden. 

Die Anordnung nach Rgur 16 hat eine ncx* konnpaktere Bauweise. wobei ein Hebel 155 in einem 
Gelenk 156 drehbeweglich mit dem Stator M verbunden ist und anr> in der Figur linken Ende des 
Hebels eine Abtastrolle 152, die auf der Kurvenscheibe 151 abrollt, und am rechten Ende des 
Hebels eine StOtzrolle 153, die auf einer gerauschgedammten ortsfesten Unteriage 154 abrolit, 
angeordnet sind. 

Rgur 16 zeigt eine Abwandlung der Konstruktion nach Figur 15, welche im Wesentlichen 
symmetrisch mil einem gabelfdmiigen Hebel 165 und einer oberhalb und einer unterhalb der 
Kurvenscheibe 161 befindlichen Abtastrolle 162a bzw. 162bsowiezwei Laufflachen 164 
ausgeslatet ist Diese KonstoikBon enrnaglicht den Betrieb des Antriebskettenrades in beiden 
Drehrichtungen. 

Die Figuren 17 und 18 zeigen eine weitere Variante der Abtastung einer Kurvenscheibe 171 bzw. 
181. wobei die verwendete mehrteilige Hebelkonstrukfion 172 bzw. 182 Drehgelenke venwendet und 
einen sehr kompakten Aufbau gewahrlelslet Bei Rgur 17 stotzt sich die Hebelkonstruktion 172 auf 
einer ortsfesten Unteriage 173 ab. wahrend bei Figur 18 die Hebelkonsbuktion 182 ortsfest 
drehgelenkig (in einem Gelenk 1 83) gelagert ist 

Zwei attemalive Mdgrichkelten zur Bewegung des Motors bzw. Stators M sind in den Figuren 19 und 
20 dargestellt Bei dem Gelenkketlenantrieb nach Figur 1 9 wird der Motor M von einer aktiven 
Hebeeinrichtung wie z.B. einem hydraulischen Zylinder 191 In der gewQnschten Weise periodisch 
geschwenkt 

Bei der Variante nach Figur 20 ist ein mit dem Antriebskettenrad A gekoppelter Kurbelantrieb 202 
vorgesehen. welcher Qber ein Pleuel 203 einen an einem Ende ortsfest montlerten Kniehebel 201 
periodisch einknickt Am anderen Ende des Kniehebels ist der Motor M angebracht so dass dieser 

duix* das.EinkntoKen.in der gewQnschten Weise auf und ab bevvegtyvird.. . 

Die Figuren 21 bis 25 stellen verschiedene L6sungen dar, urn den EinlaufstoB zu reduzieren, 
welcher beim Auflreffen eines sich abwarts bewegenden Gelenkdrehpunktes P auf die sich aufwarts 
bewegende ZahnlQcke des Antriebskettenrades A entsteht 

Bei der In Figur 21 gezeigten ersten Variante ist ein StOtzelement in Fomn einer die Laschen der 
Kettenglleder K kontaktierenden StOtzrolle 212 vorgesehen. Die StOtzrolle 212 ist dabei an einem 
Hebel 211 angebracht. welcher mit einem Ende in einer ortsfesten Drehachse 214 gelagert Ist Das 
andere Ende des Hebels 211 ragt in den Bereich neben dem Antriebskettenrad A hinein. Dort sind 
urn den Mitlelpunkt des Antriebskettenrades A gleichmaBig verteilt so viele MItnehmer-Nocken 213 
beidseitig auf dem Antriebskettenrad A angeordnet, wie dieses Zahne bzw. ZahnlQcken hat Bei der 
Drehung des Antriebskettenrades A kommen die Mitnehmer-Nocken 213 mit dem genannten Ende 
des Hebels 21 1 in Kontakt und heben dieses ein Stock weit an, was zu einer entsprechenden 
Anhebung der StOtzrolle 212 und damlt der Gelenkkette G fOhrt Durch diese Anhebung verringert 
sich die Geschwindigkeitsdifferenz zwisdien der Gelenkkette G und somit auch des gerade 
einlaufenden Gelenkdrehpunktes P und der zugehOrigen ZahnlQcke des Antriebskettenrades A. Die 
Mitnehmer 213 kOnnen insbesondere aus Kunststoff, aus gehartetem Stahl. als Rollen, als 
Kugellager oder als Kugellagerrollen ausgebildet sein. Die StOtzrolle 212 kann aus 
gerduschdammend beschichtetem Metall (z.B. Stahl, Aluminiumdruckguss) bestehen, oder ihre 
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Oberfiache kann aus ungehartetem Oder gehartetem Metall sein, das Qber dammende 
Zwischenschichten gelagert ist 

Die Ausgestaltung nach Figur22 unterscheidet sich von derjenigen nach Figur 21 vomehmlich 
dadurch. dass die Mitnehmer 223 auf Winkel der ZahnlQcken des Anlriebskettenrades liegen, 
wodurch sie in einem grOBeren radialen Abstand von der Welle angeordnet vyerden kOnnen. Femer 
ist die am Ende des Helsels 221 ausgebildete Kontaktschicht 224 zu den Mitnehmem 
gerauschdammend ausgebildet 

Die Ausgestaltung nach Figur 23 unterscheidet sich von derjenigen nach Figur 21 bzw. 22 dadurch. 
dass das die Mitnehmer 233 abtastende Ende 232 des Hebels 231 abgeschrdgt ausgebildet isL 
Dieses Ende kann auch eine gekrQmmte Fonn haben und/oder in seiner Neigung verstellbar sein. 
Figur 24 zeigt eine GelenkkettenfQhmng Shnlich Figur 23, wobei jedoch an dem StOtzelement 241 
eine Gleitflache 242 aus einem gerauschdammenden und reibungsreduzierendem Material 
ausgebildet ist, die mit den Gelenkdrehpunkten P (Bolzen. Buchse. Schonrolle, Laufrolle etc.) in 
KontakttritL 

Bei Rgur 25 wird eine ruhigere Bewegung des Hebels 251 mit der StQtzrolle 255 eizielt, Indem das 
freie Ende des Hebels mit einer Rolle 252 versehen ist, die eine auf der Welle des Antriebsketlen- 
rades angeordnete Kurvenscheibe 253 abtastet Vorzugsweise umgreift der Hebel 251 (vor und 
hinter der Zeichenebene in Rgur 25) das Antriebskettenrad gabelf5nmlg, so dass beidseits des 
Antriebskettenrades jeweils eine StQtzrolle 255 angeordnet ist 

In Rgur 26 Ist eine LOsung gezeigt, welche Insbesondere bei FOrderketten zur Anwendung kommen 
kann. Bei diesen wird haufig die Gelenkketle auf einer Laufschlene 262 geradlinig gefQhrt, von 
welcher sie kurz vor dem Antriebskettenrad A nach unten abknickL Durch dieses Abknicken wird 
verhlndert, dass auf der Gelenkkette transporfierte GQter durch den Polygoneffekt angehoben bzw. 
gesenkt werden und auf das Antriebskettenrad A aufstoQen. 

Bei der in Figur 26 dargestellten Ausgestaltung ist.die mit den Gelenkdrehpunkten B Jn Kontakt . • 
stehende Laufechiene 262 in den abknickenden Bereich hinein veriangert, wobei sie zunachst dem 
abknickenden Verlauf fblgt An ihrem Ende weist sie jedoch einen ansteigenden Abschnitt 263 auf. 
Dieser fQhrt dazu. dass ein darOber laufender Gelenkdrehpunkt P und hlerOber auch der gerade im 
Einlauf in die ZahnlQcke des Antriebskettenrades A befindliche (und in Zugrichtung hiervor gelegene) 
Gelenkdrehpunkt P angehoben wird. urn die gewQnschte Reduzierung der Geschwindlgkeits- 
differenzen zu en^fchen. Die Anhebung bleibt jedoch insgesamt unter dem Niveau der Lauf- 
schlene 262, so dass sie sich nicht auf den Lauf der restlldien Gelenkkette G auswirict 
Die Figuren 27 bis 30 zeigen einen "passiven" Gelenkkettenantrieb. Dieser enthdit ein 
Antriebskettenrad A, urn das die Gelenkkette G im dargestellten Beispiel um 180* umiauft, so dass 
sie eine Richtungsumkehr vollziehL Das Antriebskettenrad A kann daher auch als Umlenkrad 
bezeichnet werden. Anders als bei den Figuren 1 bis 20 wird das Umlenkrad A nicht aktiv 
angetrieben, sondem im Prinzip nur passiv von der Gelenkketle mitgedreht Aufgrund des 
Polygoneffektes fQhrt dabei eine gleichfdnnnige lineare Bewegungsgeschwindigkelt der 
Gelenkkette G zur einer ungleichfOmriigen Winkelgeschwindigkeit des Umlenkrades A. was au^rund 
der Tf^gheit des Umlenkrades A und der damit gekoppelten Massen wiedemm RQckwiricungen auf 
die Gelenkkette G hat und dort zu Geschwindigkeitsschwankungen fQhrt 

Zur Kompensation der genannten Geschwindigkeitsschwankungen ist be! den Rguren 27 bis 30 eine 
drehbar gelagerte Schwungmasse S vorgesehen, die Qber verschiedene Kopplungsmechanismen 
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mit dem Umlenkrad A in Wirkveitindung steht. wobei diese Mechanismen so ausgestaltet sind. dass 
sie eine gleichWrmige Rotation der Schwungnnasse S in eine ungleichfOrmige. den Polygoneffekt 
kompensierende Drehung des Umlenkrades A umwandeln. Wenn die Schwungmasse S als 
(Tragheits-)"Motor" betrachtet wird, kCnnen somit grundsatzlich fOr die genannten Mechanismen aile 
oben eriduterten. von akBven Antriebssyslemen laekannten Konstruktionen verwendet werden. 
Rgur 27 zeigt einen ersten Mechanismus. bei dem auf der Welle des Umlenkrades A eine 
Kurvenscheibe 605 angeordnet ist Die erwShnte Schwungmasse S ist mit einer Drehwelle 601 am 
(in der Figur oberen) Ende eines Hebels 602 gelagert, welcher selnerseHs an selnem unteren Ende 
in einem ortsfesten Gelenk 603 schwenkbeweglich gelagert ist Femer sitzt auf der Drehwelle 601 
ein Reibrad 606. welches auf einer auf der Welle des Umlenkrades A angeordneten Kurven- 
scheibe 605 abrollt Der Hebel 602 wird dabei durch eine nicht naher dargestellte Feder In Kontakt 
gegen die Kurvenscheibe 605 gedrOckt Durch die Relbung zwischen dem Reibrad 606 und der 
Kurvenscheibe 605 werden die brehungen von Schwungmasse S und Umlenkrad A gekoppelt, 
wobei durch entsprechende Auslegung der Kurvenscheibe 605 enreicht werden kann. dass gerade 
eine gleichfdrmige Drehung der Schwungmasse S In eine den Polygoneffekt kompensierende 
unglelchfdrmige Drehung des Umlenkrades A umgewandelt wird, d.h. wiedemm zu einer 
gleichfannigen Bahngeschwindigkeit der Gelenkkette G fOhrt. 
* In Rgur 28 1st eine Abwandlung des Mechanismus von Figur 27 dargestellt, bei der die Schwung- 
masse S in einem ortsfesten Drehgelenk gelagert ist Auf der Welle 61 1 der Schwungmasse S Ist 
schwenkbeweglich das Ende eines Hebels 612 angeordnet, an dessen anderem Ende ein 
Reibrad 616 drehbar angebracht Ist Femer lauft ein Rlemen Z um die Welle 61 1 und das 
Reibrad 616 um, wobei der RQcken dieses Riemens Im Bereich des Reibrades 616 am Umfiang 
einer auf der Welle des Umlenkrades A angeordneten Kurvenscheibe 615 abrollt und hierdurch fOr 
eine Reibungskopplung sorgt Ein definierter Aniagedruck zwischen dem Reibrad 616 und der 
Kurvenscheibe 615 wird durch eine am Hebel 612 angrelfende Feder 614 gewflhrlelstet 
• • Rgur 29 zagt eine AusfOhrungsfbrim^ 

Trdger 628 (rechteckiger Block) angeordnet ist Der Trager 628 ist seinerseits mit selnem in der 
Figur linken Ende auf der Welle des Antriebskettenrades A schwenkbeweglich gelagert, so dass 
zusammen mit dem Trager auch die Schwungmasse S um diese Welle schwenkbar ist Ein 
Zugmittel Z koppelt ein Rad R1 auf der Welle 621 der Schwungmasse S mit einem Rad R1 auf der 
Welle des Umlenkrades A. Der TrSger 628 ist in einem Gelenkboben 629 mit einem Hebel 622 
gekoppelt, welcher Qber einen Zwischenarm 627 in einem ortsfesten Drehgelenk 623 schwenkbar 
gelagert ist Zusammen mit dem Hebel 622 kann daher auch der Trager 628 und mit diesem die 
Welle 621 der Schvwjngmasse S verschwenkl werden (s. Doppelpfeil). Am freien Ende des 
Hebels 622 ist eine drehbewegliche Abtastrolle 626 angeordnet welche auf einer 
Kun^enscheibe 625 abrollt die auf der Welle des Umlenkrades A sitzt Eine am Hebel 622 
angrelfende Feder 624 sorgt dabei fQr eine standige Anlage der Abtastrolle 626 an der Kurven- 
scheibe 625. Ober den beschriebenen Abtastmechanismus eriblgt eine Aufundabbewegung der 
Schwungmasse S synchron zur Drehung des Umlenkrades A. Diese wirkl sfch bei entsprechender 
Formgebung der Kurvenscheibe 625 kompensierend auf den Polygoneffekt aus. Die Funktion des 
Mechanismus ist ahnlich wie bei den AusfOhrungsfomnen der Rguren 8 bis 20. wobei der Trager 628 
dem dortigen Stator des Getriebemotors entspricht und vorausgesetzl sei, dass das 
Obersetzungsvertidltnis der Rdder R1:R2 ungleich Bns ist 
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Rgur 30 zeigt eine weitere AusfOhrungsfbrm, welche analog zu den Gelenkkettenantrieben nach den 
Rguren 2 bis 4 ist wobei anstelle des Motors die Schwung masse S dient, die in einer ortsfesten 
Drehachse gelagert isL Ein auf der Welle 631 der Schwungmasse S sitzendes Rad R1 ist Qber ein 
umlaufendes Zugmittel Z mit einem auf der Welle des Umlenkrades A srtzenden Rad R2 gekoppelt 
Des Welteren ist ein Hebe! 632 vorhanden, welcher in eInem ortsfesten Drehgelenk 637 gelagert Ist 
und an einem Ende eine Abtastrolle 636 tragt, die auf einer Kurvenscheibe 635 abroltt. welche auf 
der Welle des Umlenkrades A sitzL Mitteis einer Feder 634 wird der Hebel 632 gegen die 
Kurvenscheibe 635 gedrOckt Weiterhin trdgt der Hebel 632 zwei Spannrollen 633a und 633b, die 
am oberen bzw. unteren Trum des Zugmittels Z aniiegen. Bei einer Bewegung des Hebels 632 
entsprechend der Kurvenscheibe 635 sorgen die Spannrollen 633a und 633b dann fOr eine 
Verdnderung dereffektiven Langen der Trume, was zu der gewOnschten ungleichfOrmigen Kopplung 
zwischen der Schwungmasse S und dem Umlenkrad AfQhrt Es sei darauf hingewiesen, dass ein 
• derartiges System aus geometrischen GrOnden eine gewisse Elastizitataufweisen muss, um 
verechiedene Schwenkstellungen des Hebels 632 zu eriauben. Zum Beispiel kann das Zugmittel Z 
ein langenelastischer Riemen sein, Oder mindestens eine der Spannrollen 633a. 633b kann 
verschlebebeweglich am Hebel 632 gelagert werden. 

In Figur 31 ist schematisch eine Seitenansicht eines erfindungsgemaOen Geienkkettenantriebs 
gemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung dargestellt. wobei es sich in diesem Belsplel um einen 
Zwischenantrieb handelt, der in eine gestreckte Gelenkkette G eingreifl Die Gelenkkette G besteht 
aus einzelnen Kettengliedem K, die in Gelenkdrehpunkten P (Bolzen, Buchsen etc.) 
schwenkbeweglich miteinander verknQpft sind. Durch den Zwischenantrieb soli die Bewegung der 
Gelenkkette in Pfeilrichtung unterstQtzt werden. Durch eventuelle ErgSnzung weiterer 
Zwischenantriebe auf der FOrderstrecke wird eneicht, dass die in der Gelenkkette G herrschenden 
Zugkrafle nicht zu hoch werden. 

Der Zwischenantrieb der Gelenkkette G erfblgt grundsStzlfch durch ein von einem Motor M rotierend 
um eine WelleWangetrlebenesAntriebsnadA,.wek*es mil Zahnen-Z'in die LQcken zwischen • 
Kettengliedem K eingrelft und dabei eine Zugbewegung auf die Gelenkdrehpunkte P Qbertragt Beim 
Stand der Technik wird fDr einen derarUgen Zwischenantrieb im Allgemeinen ein mit glefchfdrmiger 
Drehzahl angetriebenes Antriebsrad mit feststehenden Zdhnen und einer ortsfesten Welle W 
venivendet Dies hat jedoch den Nachteil, dass die GeschwindigkeitsQbertragung auf die 
Gelenkkette G aufgrund des sogenannten Polygoneffektes (variierender effektiver Abstand eines 
Zahnes zur Drehachse) ungleichmSBig wird. Femer kommt es zu einer Relativbewegung zwischen 
den Zahnen und den Kettengliedem K. was aufigrund der gleichzeitig wirkenden hohen Krafte einen 
gro&en VerschlelB zur Folge hat NIcht zuletzt entstehen auch beim Bnlaufien der Gelenkkette G in 
das Antriebsrad ImpulsstdBe, die zu einem VerschleiK und zu einer Gerduschentwicklung fDhren. 
Um die genannten Probleme zu minimleren. ist erfindungsgemSB vorgesehen. dass die Welle W des 
Antriebsrades A - und damit das Antriebsrad A selbst - parallel verschlebebeweglich (innertialb der 
Zeichenebene von Rgur 31) gelagert wird. W3hrend der Drehung des Antriebsrades A kann sie 
daher syndiron so veriagert werden, dass den geschilderten Effekten entgegengewirict wird. 
Ein entsprechender Bewegungsmechanismus fDr die Welle W ist bei der Ausgestaltung gemaU 
Rgur 31 durch einen stanen Trager 511 realisiert, welcher in einem ortsfesten Drehpunkt 510 
schwenkbeweglich gelagert ist An dem TrSger 51 1 ist wiederum die Welle W gelagert, so dass 
diese bei einer Schwenkbewegung des Tragers 51 1 um den Drehpunkt 510 mKgenommen wird. Die 
Schwenkbewegung des TrSgers 511 wird durch ein Kurvenrad 513 verursacht, wetehes 
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drehbeweglich an einem (dem Drehpunkt 510 gegenOberliegenden) Ende des TrSgers 611 gelagert 
ist und eine ortsfeste Abtastrolle 512 abtastet Das Kurvenrad 513 ist Qber ein Zugmittel 514 (Kette. 
Riemen etc.) mit der Welle W gekoppelt so dass es sich hierzu synchron dreht (und im dargestellten 
Beispiel im VerhSltnIs 1 :1 . was jedoch nicht zwingend Isl). Femer weist das Kurvenrad 513 dieselbe 
PeriodizMt seiner Umfengskontur auf wie das Antriebsrad A. Das heiBt, dass es entsprechend den 
sechs Zahnea Z des Antriebsrades A sechseckig ausgebildet ist Wenn die Welle W somit eine 
Drehbewegung urn 36076 = 60^ ausfQhrt und damit die Zahne des Antriebsrades A wieder eine 
deckungsglelche Position annehmen, hat sich auch das Kurvenrad 513 um genau eine Periode 
weitergedreht und wieder eine decl^ungsgleiche Position angenommen. Die Schwenlcbewegung des 
Tragers 51 1 um den Drehpunl<t 510 erfolgt somit synchron zur Drehung der Welle W sowie 
entsprechend der Periode der Zahnteilung des Antriebsrades A. 

Die wie beschrieben erzeugte Auf-und-ab Bewegung der Welle W wind durch entsprechende 
Auslegung des Kurvenrades 513 so dimensidnien, dass der Kbntaktpunlct X zwischen dem in die 
Gelenkkette G gerade eingreifenden Zahn Z und dem Gelenkdrehpunkt P (weteher bei ortsfester 
Welle W und feststehenden Zdhnen Z einen Kreisbogen um die Wellenachse beschreiben wQrde) 
sich im Wesentlfchen linear in der Ebene der Gelenkkette G bewegt 
Zusatzlich zur Paralletverschiebung der Welle W Ist be! der In Figur 31 dargestellten 
AusfDhmngsform eine weilere MaBnahme zur Verglelchm§Rigung des Antriebs vorgesehen. DIese 
besteht entsprechend der DE 199 45 921 A1 darin, dass die ZShne Z als im Wesentllchen L-fdmnge 
Segmente ausgebildet sind, welche jeweils in einer (zur Welle W parallelen) Drehachse D am 
Umfang des Antriebsrades A gelagert sInd. Die Zahne Z welsen femer jeweils eine Abtastrolle R auf, 
mil welcher sie unter dem Druck einer nicht naher dargestellten Feder an einem Kurvenelement K 
entiang fahren. Das Kurvenelement K ist am Trager 51 1 fixiert. so dass es an der Drehung des 
Antriebsrades A nicht teilnimmt, wohl jedoch an der Parallelverschiebung der Welle W. 
Die al^etastete Kontur des Kurvenelementes K ist so ausgelegt, dass die ZShne Z wShrend ihres 
EIngriffes in die Gelenkkette G Im Wesentlichen eine Verschiebung mit gleidibleibender-OrientleTUna 
im Raum, d.h. ohne Rotation um eine KOrperachse ausfDhren. Da sich der Drehpunkt D der Zahne Z 
auf einem Kreisbogen um die Welle W bewegt wird eine sotehe Paralleh/erschiebung enneicht, wenn 
die Rolle R auf einem entsprechenden kreisbogenfdmiigen Abschnitt des Kurvenelementes K 
entiang fahrt 

Zusammen mit der vorstehend beschriebenen Auf-und^b Bewegung der Welle W wird somit 
insgesamt eine Bewegung der ZShne Z erzeugt. die im Eingriffebereich in die Gelenkkette G einer 
idealen linearen translatorischen Bewegung entspricht Hierdurch wird sowohl ein Anheben bzw. 
Absenken der Gelenkkette G aus ihrer Bewegungsebene vertiindert als auch eine Relativbewegung 
zwischen den zahnen Z und den Gelenkdrehpunkten P ausgeschalteL Durch die Bgenbewegung 
der Zahne Z ist es femer mOgfch. die ZahnlQcken taschenfftmiig auszubilden, so dass sie wahrend 
des Eingriffs die Gelenkdrehpunkte P gut umfassen und fOr eine sichere FQhrung sorgen sowie ein 
Abheben der Gelenkkette G nach oben verhindem. 

Durch die oben beschriebenen MaBnahmen wird eine mOglichst geradlinlge geometrische Bahn des 
KontaktpunWes X zwischen Gelenkkette G und Zahnen Z enrelcht Zeittich wird die Bewegung des 
Kontaktpunktes X jedoch noch ungleichfOrmig erfblgen. wenn die Welle W mit gleichfbnniger Winkel- 
geschwindigkeit angelrieben wird, ErfindungsgemSB wird auch dieser unerwOnschte Effekt durch 
entsprechende MaBnahmen ausgeschaftet Voriiegend anwendbare MOglichkeiten fDr einen den 
Polygoneffekt eliminieienden ungleichfSmiigen Antrieb der Welle Wwurden oben In Bezug auf die 
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Rguren 1 bis 20 beschrieben. Bei der Ausgestaltung gemaft Rgur 31 ist diesbezQglich eine spezielle 
Variante realisiert, bei welcher der Antrieb des Antriebsrades A Qber einen Motor M erfblgt, dessen 
Rotor mit der Welle W gekoppelt ist und dessen Stater schwenkbeweglich urn die Welle gelagert ist 
Die Schwenkbewegung des Stators wird durch ein zweites Kurvenrad 516 erzeugt, das mit dem 
Stator verbunden ist und Ober ein Zugmittel 517 von der Welle W angetrieben wird. Das zweite 
Kurvenrad 516 tastet ein am Trager 51 1 angeordnetes Abtastelement 518 ab und erzeugt so die 
gewOnschte periodische Schwenkbewegung des Stators relativ zum Trager 511. Der Kontakt 
zwischen Kurvenetement 516 und Abtastelement 518 wird dabel Qber einen Fedenmechanismus 515 
standig aufrecht ertialten. Die erzeugte Schwenkbewegung des Stators Qberlagert sich der relativ 
zum Stator glefchmaSigen Drehbewegung des Rotors, so dass die Welle W insgesamt sich mit 
ungleichfOrmiger Drehzahl dreht Bei entsprechender Dimensionierung des zweiten Kurvenrades 
516 kann dabei erreteht werden, dass sich der Kbntaklpunkt X zwischen Gelenkketle G und 
zahnen Z im Wesentiichen mit gfetehfOrmiger Geschwindlgkeit bewegt 
Es versteht sich, dass die oben beschriebenen Bewegungen der Zahne Z, der Welle W und des 
Motors M sich gegenseitig beeinflussen. Die Auslegung der Kurvenelemente K, 513 und 516 ist 
daher vom Fachmann eng aufeinander abgestimmt auszufOhren. 
Figur 32 zeigt eine zweite Variante eines erfindungsgemd&en Gelenkkettenantriebs, wobei 
identische Bauetemente zu Figur 31 hier und Im Folgenden durch dieselben Bezugszeichen benannt 
sind und nachstehend nicht emeut eriautert werden. Der wesentliche Unterschied zur Ausgestaltung 
nach Figur 31 besteht darin, dass der Trager 521 fQr die Welle W in einem Parallelogrammgelenk 
gelagert ist, wetehes durch zwei Stabgelenke 520a. 520b gebildet wird, die Jewells einen ortsfesten 
Drehpunkl D1 und einen Drehpunkt D2 am Trager 521 aufwelsen. 

Weiterhin ist in Rgur 32 eine andere Anordnung des Kurvenrades 523 am Trager 521 gezelgt. um zu 
demonstrieren. dass der Gelenkkettenantrieb je nacii den raumlichen Gegebenheiten verschieden 
konstruiert und sehr kompakt untergebracht werden kann. 

Figur 33 zeigt"eine Variahte^'de^ GefenlSette^^^ Figur 32. wobei der Unterschied darin 

besteht. dass das Kurvenrad 533. wetehes die Verschfebebewegung der Welle Wverursacht, 
unmittelbar auf der Welle W selbst angeordnet Ist Die Bereitstellung eines separaten 
Antriebsmechanismus fQr das Kurvenetement kann somit entfallen, und es wird eine besonders 
kompakte Baufbmi erreicht 

Rgur 34 zeigt eine Variante des Gelenkkettenantriebs nach Rgur 33, wobei der Unterschied darin 
besteht, dass der Trager 541 in einer uniaxialen linearen FQhrung 540 gefOhrt ist. so dass die 
Welle W nur eine exakl lineare Bewegung (senkrecht zur Laufebene der Gelenkketle G) ausfQhren 
kann. 

Figur 35 zeigt eine Variante des Gelenkkettenantriebs nach Rgur 34, wobei der Unterschied zum 
einen darin besteht, dass der Trager 551 in eIner biaxialen linearen FQhmng 550 gefOhrt ist, so dass 
er belieblge Translationen. jedoch keine Rotationen ausfQhren kann. Weitertiin sind am Trager 551 
zwei von der Welle W angetriebene Kurvenrader 553a. 553b angeordnet, die jeweils an einem 
ortsfesten Abtastelement 552a bzw. 552b entiang fahren. wobei das Kurvenrad 563a eine 
Auslenkung des Tragers 551 vertikal zur Gelenkkette G und das Kurvenrad 553b eine Auslenkung 
des Tragers 551 In Riditung der Gelenkkette G erzeugt Letzlere emnOglicht eine Kompensation des 
Polygoneffektes, so dass der Motor M nicht mehr gegenOber dem Trager 551 geschwenkt werden 
muss. 
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Rgur 36 zeigt eine Variante des Gelenkkettenantriebs nach Rgur 35, wobei der Unterschied darin 
besteht, dass die Kurvenrider 563a und 563b unmittelbar auf der Welle W angeordnet sind. 
Die oben erlduterten Gelenkkettenantriebe nutzen die Kombination einer Eigenbewegung der Zdhne, 
einer Parallelverschiebung der Welle sowie einer ungleichfdrmigen Antriebsdrehzahl, urn einen 
mOglichst gleichma&fgen Kettenantieb zu verwirklichen. Dieser ist im Ergebnis zumindest 
ndherungsweise polygonwirkungsfrei, das heiQt dass die in Eingriff mit der Gelenkkette G 
stehenden ZShne Z eine im Wesentllchen konstante lineare Bahngeschwindigkeit haben. Werterhln 
ist der Gelenkkettenantrieb stoO- und gerduscharm beziehungsweise -frei, da ein Bnlaufen der 
Gelenkkette G in die ZahnlQcken bei anndhemd gleichen Geschwindlgkeiten erzielt wird. 
Von besonderer Bedeutung ist femer eine hohe Verschleil^frelheit, da die Relativbewegung 
zwischen den in die Gelenkkette G eingreifenden Z^hnen Z und der Gelenkkette minlnniert ist Die 
Zdhne Z kdnnen daher z.B. auch aus Kunststoff hergestellt werden. Eine Relativbewegung findet nur 
an den Gelenken D der Zdhne und den entsprechenden Abtastrollen R statt Hierbei handelt es sich 
Jedoch urn relativ wenige Bauteile. die durch gezielte VenA^ndung geeigneter Lager 
beziehungsweise Werkstoffpaarungen sowie durch ausreichende Dimenstonierung gegenQber dem 
auftretenden Verschleifl gesichert werden kOnnen. Weiterhin Ist eine einfiache Austauschbarkeit 
solcher Verschleillteile gewdhrieistet 

Der VerschielQ der Gelenkkette G wird dadurch minimiert dass wie bereits envdhnt eine 
Relativbewegung zu den Zdhnen des Antriebsrades unterbleibt und dass zusatdich aufigmnd der 
linearen Bewegung der Zdhne im Bereich des Eingriffes kein Abknicken der Kettenglieder erfblgt 
Wdhrend in den Rguren 31 bis 36 ein Zwischenantrieb mit einem Eingriff in eine gestreckte 
FOrderkette dargestellt ist, kann das System prinzipiell auch bel einer Umschlingung des 
Antrietisrades A eingesetzt werden. Der Vorteil von Zwischenantrieben liegt tndes darin, dass diese 
die Realisiemng auch Idngerer Fdrderanlagen ertauben, ohne dass die eingesetzten Gelenkketten 
dadurch Qbermd(^ig stark und schwer dimensioniert werden rnOsseri.. Es kann daher 
vorteilhaftenveise se\bsi bei unterschiedlichen Achsabstdnden in einer Aniage derselbe (leichte) 
Kettentyp verwendet werden. Femer kann durch den Einsatz von Zwischenantrieben kurz vor einer 
Umlenkung die Zugkraft wdhrend der Umlenkung und damit der resuttierende VerschleiB veningert 
werden. 

Die erfindungsgemdl^n Zwischenantriebe haben dabei gegenQber anderen aus dem Stand der 
Technik bekannten Zwischenantrieben mit umlaufenden Zwischenantriebsketten den Vorteil, sehr 
kompakt und nur an einer Seite der Kette (insbesondere Unterseite) angeordnet zu sein. Femer 
bendtigen sie keine Mittel fDr ein AndrQcken der Kette auf den zugehOrigen Zahn bzw. die 
zugehOrige ZahnlOcke. 
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Patentansprilche 

1 . Gelenkkettenantrieb enthaltend 

ein Antriebskettenrad (A) fur eine Gelenkkette (G); 

ein Antriebssystem, welches das Antriebskettenrad zum Ausgleidi von 
Geschwindigkeitsschwankungen der Gelenkkette mit ungleichfdnniger 
Drehzahl antreiben kann; 

wobei das Antriebssystem enthait: 

zwei Rader (R2, R1), welche Qber ein endlos umlaufendes flexibles 
Zugmittel (Z) gekoppelt sind; 

ein bewegliches Spannelement (20, 40a. 40b, 51 , 61 a, 61 b), welches durch 
Einwiricung auf den Lasttrum des Zugmrttels die effektlve LSnge des 
Lasttnims andert 

2. Gelenkkettenantrieb enthaltend 

ein Antriebskettenrad (A) fOr eine Gelenkkette (G): 

ein Antriebssystem, welches das Antriebskettenrad zum Ausgleich von 
Geschwindigkeitsschwankungen der Gelenkkette mrt ungleichfamniger 
Drehzahl antreiben kann; 

wobei das Antriebssystem zwei Rader (R2, R1) enthSIt, welche Qber ein endlos 
umlaufendes flexibles Zugmittel QH) gekoppelt sind, und wobei die Achse von 
einem der Rader exzentrisch gelagert und/oder beweglich gelagert und mit einem 
Auslenkmechanismus (71, 72) vert^unden ist. 

3. Gelenkkettenantrieb enthaltend 

ein Antriebskettenrad (A) fOr eine Gelenkkette (G); 

ein Antriebssystem, welches das Antriebskettenrad zum Ausgleich von 
Geschwindigkeitsschwankungen der Gelenkkette mit ungletchfdrmiger 
Drehzahl antreiben kann; 
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wobei das Antriebssystem enthSIt: 

einen Motor (M). dessen Rotor mit dem Antriebskettenrad (A) gekoppelt ist 
und dessen Stator beweglich ist; 

einen Mechanismus zur Bewegung des Stators synchron zur Drehung des 
Antriebskettenrades. 

4. Gelenkkettenantrieb, insbesondere als Zwischenantrieb fQr eine gestreckle 
Gelenkkette (G), enthaltend 

ein Antriebsrad (A) mit einer Welle (W) und mit ZShnen (Z). die 
kraftObertragend in eine Gelenkkette (G) eingreifen k6nnen; 

ein Antriebssystem (M), welches mit der Welle (W) gekoppelt ist; 

dadurch gekennzelchnet dass die Welle CW) raumlich parallel 
verschiebebeweglich gelagert ist 

5. GelenkketlenfQhrung, enthaltend 

ein Umlenkrad (A), urn welches eine Gelenkkette (G) gefOhrt ist; 

ein Stutzelement (212. 242, 255), welches mit den Kettengliedem (ig der 
Gelenkkette vor deren Auflreffen auf das Umlenkrad Kontakt hat; 

dadurch gekennzeichnet dass das StQtzelement derart beweglich gelagert ist, 
dass es synchron zur Drehung des Umlenkrades bewegt werden kann, um die 
Geschwindigkeitsdifferenz zwischen den Gelenkdrehpunkten (P) und den 
ZahnlQcken des Umlenkrades zum Zeitpunkt des Auflreffens zu veningem. 

6. GelenkkettenfQhmng, enthaltend 

ein Umlenkrad (A), um welches eine Gelenkkette (G) gefQhrt ist; 

ein StQtzelement, welches mit den Kettengliedem (K) der Gelenkkette vor 
deren Auflreffen auf das Umlenkrad Kontakt hat, 

wobei die Gelenkkette zwischen ihrer hauptsachlichen Laufrichtung und dem 
Umlenkrad einen abknickenden Veriauf hat, 
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dadurch gekennzeichnet, dass das StOtzelement (263) im Bereich des 
abknickenden Verlaufs angeordnet und so ausgestaltet ist, dass die Bewegung der 
Gelenkdrehpunkte (P) vor ihrem Auflreffen auf die zugehorigen ZahnlQcken des 
Umlenkrades (A) der Bewegung der ZahnlQcken angepasst wird. 

7. Gelenkkettenfuhrung, enthaltend 

ein Umlenkrad (A), urn welches eine Gelenkkette (G) gefOhrt ist; 

dadurch gekennzeichnet. dass das Umlenkrad (A) mit Tragheitskompensations- 
mittein (S. 605. 606; 615, 616; 622. 625. 626; 632. 633a. 633b. 635. 636) 
gekoppelt ist weiche zur DrBhl)ewegung des Umlenkrades synchrone KrSfte auf 
das Umlenkrad (A) derart ausQben, dass Geschwindigkettsschwankungen der 
Gelenkkette (G) aufgmnd tragheitst)edingter EInwirkungen des Umlenkrades (A) 
reduziertwerden. 

8. Verfahren zum Antrieb des Antriebsketlenrades (A) einer Gelenkkette (G) mit 
ungleichf5rmiger Drehzahl zwecks Ausgleich von Geschwindigkeitsschwankungen 
der Gelenkkette, 

dadurch gekennzeichnet, dass das Antriebskettenrad Qber ein flexibles 
Zugmittel (Z) angetrieben wird, und dass die effektive LSnge des Lasttrums des 
Zugmittels synchron zur Drehung des Antriebskettenrades variiert wird. 

9. Verfahren zum Antrieb des Antriebskettenrades (A) einer Gelenkkette (G) mit 
ungleichfomiiger Drehzahl zwecks Ausgleich von Geschwindigkeitsschwankungen 
der Gelenkkette, wobei das Antriebskettenrad durch den Rotor eines Motors (M) 
angetrieben wird, 

dadurch gekennzeichnet. dass der Stator des Motors syndiron zur Drehung des 
Antriebskettenrades bewegt wird. 

1 0. Verfahren zur FQhrung. einer urn ein Umlenkrad (A) laufenden Gelenkkette (G), 
dadurch gekennzeichnet, dass die Kettenglieder vor ihrem Auflreffen auf das 
Umlenkrad ausgelenktwerden, um die Geschwindigke'rtsdifferenz zwischen den 
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Gelenkdrehpunklen (P) und den zugehSrigen ZahnlQcken des Umlenkrades zum 
Zeitpunkt des Auflreffens zu verringem. 

1 1 . Verfahren fur den Antrieb einer Gelenkkette (G), insbesondere den 
Zwischenantrieb einer gestrecklen Gelenkkette (G), durch ein rotierend 
angetriebenes. mit Zahnen (Z) in die Gelenkkette eingreifendes Antriebsrad (A), 
dadurch gekennzeichnet. dass die Welle (W) des Antriebsrades derart synchron 
zu ihrer Drehung und periodlsch entsprechend der Zahnteilung des Antriebsrades 
parallelverschoben wird. dass der Kontaktpunkt (X) zwischen der Gelenkkette (G) 
und dem jeweils eingreifenden Zahn (Z) sich auf einer vorgegebenen Bahn 
bewegt 

12. Verfahren zur FQhrung einer urn eIn Umlenkrad (A) laufenden Gelenkkette (G), 
dadurch gekennzeichnet, dass zur Umdrehung des Umlenkrades synchrone 
Kompensationskrafte auf das Umlenkrad (A) derart ausgeObt werden, dass 
Geschwindigkeitsschwankungen der Gelenkkette (G) aufgrund trdgheitsbedingter 
Bnwirkungen des Umlenkrades (A) reduziert werden. 
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1^ zusatdk^Recheichengebimrgmc^ertigth^ 



a I I DaderAnmekiernurelnfgedererforderfichenzusaznchenReche^ enstrecfclsich 
1 — > Internationale Recher(tenbermnurautdeAnsprOct»,tft^ da GetsOh^ 
An^chaNr. 



4. I I DerAnmelderhatdleerforderQchenzusatziichenRechBrchenoebQ^ 
' — chenbeilchtbeachranktslchdaherautdlelndBnAneprQcrienzuarfileiwS^ 



Bemertaingen hinsichtBch eInesWidersprucha Q DtezusaatehenGtebflhrenwurden vom AnrnaJderu^ 

[ I Die ZaHung aaflizncher RacherchengebOhren eriblota ohna Wldeispruch. 
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